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PRÉFACE 


Le  grand  mouvement  prc^essif  du  siècle  a 
puisé  le  plus  souvent  sa  force  d’impulsion  dans 
la  science  mécanique,  et  si,  dans  ces  derniers 
temps,  on  a peu  écrit  sur  la  mécanique  ration- 
nelle, il  en  a été  autrement  de  la  mécanique 
appliquée,  qui  a trouvé  de  nombreux  et  savants 
propagateurs. 

Loin  de  nous  cependant  la  pensée  de  vouloir 
amoindrir  l’œuvre  de  Poisson,  ce  livre  si  complet 
et  si  remarquable  de  clarté  où  il  a versé  à pleines 
mains  les  trésors  de  la  science  et  de  ses  propres 
découvertes.  Mais  nous  pensons  que  cette  pro- 
duction éminente  a dépassé,  sans  l’atteindre,  lebut 
que  nous  nous  proposons  et  par  son  prix  et  par 
son  étendue.  En  un  mot,  nous  avons  cru  qu’il 
manquait  un  Traité  de  Mécanique  complet  et 
succinct,  conforme  au  programme  et  à l’enseigne- 
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ment  des  Écoles  polytecKiiiquc  et  normale.  Le 
lecteur  jugera  si  nous  avons  rempli  la  lacune  que 
nous  venons  de  signaler. 

Nous  avons  été  assez  heureux  pour  suivre  les 
leçons  de  M.  Cauchy,  qui,  jeune  encore,  avait 
agrandi  le  domaine  de  l’analyse  et  était  déjà  l’ana- 
lyste le  plus  ingénieux  comme  le  calculateur  le 
plus  habile  de  l’époque.  Nous  avons  fait  tous  nos 
efforts  pour  suivre  le  maître  pas, à pas  et  briller 
un  peu  de  s<'i  lumière,  appelant  de  tous  nos  vœux 
son  œuvre  pour  faii’e  disparaître  la  nôtre.  Heureux 
si  en  attendant  nous  avons  été  de  quelque  secours 
à la  jeunesse  studieuse  ! 

Nous  devons  ajouter  que  nous  avons  consulté 
avec  fruit  les  leçons  de  Navier,  auxquelles  nous 
avons  emprunté  le  chapitre  relatif  au  calcul  de 
l’effet  des  machines. 
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INTRODUCTION. 


I . On  appelle  nuili^re  tout  ce  qui  est  susceptible 
d’affecter  nos  sens  d’une  manière  quelconque. 

Les  corps  sont  des  portions  de  matière  bmitées 
en  tous  sens  et  qui  ont  une  forme  et  un  volume 
déterminés. 

On  nomme  masse  la  quantité  de  matière  ren- 
fermée sous  un  volume  donné: 

Si  l’on  conçoit  que  les  dimensions  d’un  corps  dé- 
croissent simultanément  et  indéfiniment,  la  limite 
de  ce  décroissement  sera  un  point  matériel  : en  ne 
faisant  décroître  ainsi  que  deux  dimensions  ou  une 
seule,  on  arrive  à une  ligne  matérielle  ou  à une 
surface,  matérielle. 

Ces  points , lignes  ou  surfaces , différent  de  ceux 
définis  en  géométrie,  mais  ils  se  déterminent  de 
même;  ainsi  un  point  matériel  sera  déterminé 
en  général  au  moyen  de  ses  trois  coordonnées  pa- 
rallèles aux  intersections  de  trois  plans  rectangu- 
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laires , ou  bien  au  moyen  de  ses  coordonnées  po- 
laires. 

4 

On  appelle  force  une  cause  quelconque  de 


mouvement , soit  quelle  mette  le  corps  en  mouve- 
ment ou  quelle  tende  seulement  à le  produire , son 
eflfet  étant  détruit  par  une  autre  cause.  L’intensité 
d’une  force  se  mesure  par  la  pression  qu’elle  exerce 
sur  un  plan  perpendiculaire  à sa  direction. 

On  considère  trois  choses  dans  une  force , savoir  : 
son  point  d’application , sou  intensité  et  sa  direction, 
ou  l’espace  qu’elle  tend  à faire  parcourir  à sou  point 
^ d’application . 

3.  Un  corps  sollicité  par  plusieurs  forces  peut  res- 
^ ter  en  repos , car  on  conçoit  que  ces  forces  peuvent 

^ ^ » ■ se  modifier,  se  contrarier  et  même  se  détruire  com- 

plétement  ; dans  ce  dernier  cas  le  corps  ne  prend  au- 
ÿ cun  mouvement.  Cet  état  s’appelle  et  on 

^ dit  que  ces  forces  sont  eti  équilibre. 

^ ^ . La  mécanique  a pour  objet  la  recherche  des  cou- 

lis jiV'V  ^ r lotions  à' équilibre  et  de  mouvement.  La  première 
‘partie  se  rapporte  à la  statique,  et  la  deuxième  à 
^ ^ • • V <•  la  djnamique.  Toutes  les  fois  que  les  corps  que 
, .l’on  considère  ne  sont  point  solides,  la  première 


prend  le  nom  d'hydrostatique  et  la  deuxième  celui 
d'hydrodynamique. 


4-  Les  forces  se  mesurent  en  prenant  pour  unité 
*•,  " ^ .une  force  de  convention;  alors  les  forces  peuvent 

être  représentées  par  des  nombres. 

7 » ’ l^eux  forces  sont  , lorsqu’étant  appliquées 
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en  sens  contraire  à un  même  point  ou  aux  deux 
extrémités  d’une  droite  invariable,  elles  se  font  équi- 
libre.  Par  suite  une  force  est  multiple  d’une  autre 
lorsqu  elle  est  formée  par  la  réunion  de  plusieurs 
forces  égales  à la  première  et  agissant  dans  la  môme 
direction. 

D’après  cela  on  est  convenu  de  représenter  les 
forces  par  des  droites  prises  sur  leurs  directions. 

5.  Lorsfjue  plusieurs  forces  P, P', F',  etc.,  agissent 
sur  un  point  et  qu’elles  produisent  des  pressions  P,  F, 
F',  etc.,  la  pression  totale  P-|-F4-F'+,  etc.,  peut 
être  consid<4i'ée  conmiè  produite  par  l’application 
simultanée  des  forces  P, F, F',  etc.  ou  par  l’appli- 
cation immédiate  d’une  seule  force  égale  à P-j-F-f- 
P"+,  etc. 

^On  appelle  résultante  de  plusieurs  forces  une 
force  capable*  de  produire  le  même  effet  que  les 
premières,  et  celles-ci  prennent  le  nom  de  compo- 
santes. 


; PREMIÈRE  PARTIE. 


■ \ ‘ STATIQUE. 


■ CHAPITRE  PREMIER. 

COMPOSmOM  ET  ÉQUILIBKE  DES  FORCES  QUI  CONCOU- 
RENT A UN  MÊME  POINT.  COMPOSITION  DES  MO- 
MENTS. 


S !-•  ■ '.  ' ;• 

' Composition  des  forces  concourantes. 

i * 

6.  Si  toutes  les  forces  ou  composantes  , agisseut' 
suivant  la  même  droite  et  dans  le  même  sens , la  près-  , 
sion  exercée  pouvant  provenir  d’une  seule  force  égale 
à la  somme  des  forces  appliquées , ou  de  l’application 
simultanée  de  ces  forces , il  en  résulte  que  la  ré- 
sultante  de  pareilles,  forces  est  égale  à leur  somme. 

Si  deux  forces  Q et  P = Q+R  agissent  suivant 
la  même  droite,  mais  en  sens  contraire,  la  résul- 
tante sera  évidemment  la  force  R agissant  suivant  la 
même  droite  et  dans' la  direction  de  la  force  P,  d’où 
sans  difficulté  l’on  déduit  que,  lorsque  plusieurs  forces 
agissent  suivaril  la  même  direction  et  en  sens  contraire, 
la  résultante  est  égale  à la  différence  de  la  somme  des 


('6  •) 

forces  qui  agissent  dans  un  sens , «t  delà  somme  de 
celles  qui  agissent  dans  l'autre,  et  que  de  plus  la  ré- 
sultante agit  dans  le  sens  de  la  plus  grande  de  ces  deux 
forces  finales. 

7.  Il  est  évident  que  la  résultante  de  deux  force» 

qui  concourent  est  comprise  dans  le  plan  de  ces  deux 
forces,  et  même  dans  leur  angle,  et  que,  dans  le  cas 
OÙ  ces  deux  forces  sont  égales , elle  est  de  plus  dirigée 
suivant  la  droite  qui  divise  cet  angle  en  deux  parties 
égales , car  il  n’y  a pas  de  raison  pour  qu’il  en  soit  au- 
trement. * ■ - ■ 

8.  Considérons  d’abord  deux  forces  P et  Q agissant 
au  point  A,  suivant  des  directions  rectangulaires. 

I.  Il  est  évident  que  la  résultante  R est  fonction'des 
deux  forces  données , en  sorte  que  l’on  a R (P,  Q ); 
cette  égalité  ayant  lieu,  quelle  que  soit  l’unité  de  force. 


on  a aussi 


«R  =/(aPj«Q),^ 

ou,  en  posant  : a = > '♦•s 

* ' a * ■ 

•'VR’R/  . • 

f 

ce  qui  montre  que  l’un  des  rapports  du  deuxième  men- 
bre  se  déduit  immédiatement  de  l’autre.  Il  est  aisé  de 

P 

voir  qu’en  faisant  varier  le  rapport  ^ depuis  l’infini 

jusqu’à  zéro , l’angle  6 varie  depuis  zéro  jusqu’à  l’infini , 
et  d’une  manière  continue , lorsque  le  premier  rap- 
port varie  lui-même  d’une  manière  continue  c’est-.à- 
dire  que  la  résultante  R prend  tout^  les  positions 
possibles  dans  l’angle  CAB  des  deux  composantes. 
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et  réciprôquemeiit,  quelle  que  soit  la  force  R,  on  peut 
toujours  trouver  _ deux  forces  agissant , suivant  les 
côtés  de  cet  angle , qui  lui  soient  équivalentes  ; par  un 
raisonnement  analogue,  on^  voit,  qu’on  peut  poser 


si  on  décompose  la  force  R en  de’ux  autres  suivant  les 
lignes  'AE  et  AF  rectangulaires,  la  ligne  AE  divi- 
sant l’angle  0 en  deux  parties  quelconques , ' ^ - 

on  aura  : " ' ,, 

'-AE=R(?(m),  AF  = x(“)> 

> • . 

décomposant  de  môme  la  force  A E en  deux  autres  P, 
Q’  agissant  suivant  les  droites  rectangulaires  A B; 
AC,  on  en  déduira  ' **  , k ' 

, . F=R'?’(«)<?(‘'),  Q'=Rcp(u)x(»'):  ■ ■■ 


décomposant  ensuite  AF  en  deux  autres  P",Q",  suivant 
A B' et  AC,  on  aura  * * s 

* ■;  ' P^srRxMxM  . Q'  — RxM'pM- 

Il  vient  de  là:  ' v * * • « • 

• ■ .V  ,,  t F— P"=  R|cp{u)<fM  — xMxM} 

mais  on*a  aussi 

Q'+Q''=Q=R;^(5)  = Rx(«+e)  .. 

. '■  " ’ F — P"=Pï=Rcp(S)s=Rcp(«+e) 

t et  par^ suite  - 

_ (y(M4-0  = <?(“)^(‘')  — xMxM. 

. * ' x(«+‘')=x(«)9M  + 9(“)xM  = 


V 


multipliant  cette  dernière  égalité  par  et  ajoutant, 
il  Vient  r ‘ . • ' 

<p  (u  + 1')  ■+■  K — 1 y (li+  V)  z= 

La  différentielle  du  premier  membre  étant  la  même 
par  rapport  à m et  p , on  peut  égaler  les  dérivées  du 
deuxième  membre,  ce  qui  donne 


d’où 


{ f(a)  + 1/-1  ■/  (U)  j (cp(p)  I/— 1 Z (c)  ) = 

|q)(u)+l/— Ix  (u)]  (op'M  + V'— Ix'M) 

t fc,  * ■ * 

vH+i/^x'w  ■ 


le  deuxième  membre  restant  le^même  lorsqu’on  fait 
variera’,  on  en  conclut  évidemment 

. • > • - — = C = constante. 

.V  ■'  q){m)+V — ix(“)  " » 

®“,-  ; : * V - r-  ‘ . 

ou  bien  encore (1) 7* ♦ ^ ' 

■ 

• •'  ’ — lx(a)|==C 


^ 1 

.f.'  * 


fl)  La  lettre  <f  indigne  la  diRerentiélle , et  la  lettre  i signifie 
logarithme.  . ' 


(9) 


ou  en  intégrant 

/.  {<p(«)+>/z:ïx(h)]  =iCtt4«': 

or , si  nous  posons  m = 0 , 

■ alors  , ç (m)  = 1 ;j(«)  = 0 

et  l’égalité  précédente  se  réduit  à / (1)  = C' , d’où 

C'  = 0;  au  contraire  la  supposition  u z=  ^ 

À 

donne  •.  * . 

« ' 
car  * 

/.(a-f  6 V — 1)  = (arc.  tang.  — ^1^—1, 

. a J 

expression  qui, pour  a=0 et i=l,  se  réduit  à-l^ — 1. 

A 

A insi  C = — 1 , et  on  a donc  déflnitivement 

/{  ç (u) + (“))  = “ 

et  , 

*■  (p  (k)  + j/ — Ix  («j  = = cos.  u+sin.y^—i, 

donc  ' 

P Q . . . 

9(u)  = g=cos.u  x(“)  = ^=s»““>  " 

ou  bien  P=  R cos.  « , Q = R sin.  « et  R’  = P’+  Q*.  Donc 
la  résultante  de  deux  forces,  agissant  suivant  des- 
droites  rectangulaires,  est  représentée  en  gran-- 
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deur  et  en  direction  par  la  diagonale  du  rectangle 
construit  sur  les  deux  composantes. 

9.  La,  propriété  que  nous  venons  de  démontrer 
étant  le  théorème  fondamental , nous  allons  en  don- 
ner une  autre  démonstration  très-rigoureuse  et  in- 
dépendante du  calcul  différentiel.  *■ 

Soient  deux  forces  quelconques  , agissant  au  point 
A et  représentées  en  grandeur  et  en  direction  par 
les  longueurs  AB,  AC,  la  résultante  sera  dirigée 
suivant  une  droite  dans  l’angle  IB  AC  : soit  pour 
le  moment  AD  sa  «rrandeur  et  sa  direction.  On  voit 

O 

évidemment  que  les  deux  forces  2 P,  2Q,  donnent 
la  résultante  2R,  «P,  nQ wRj  de  même , 

— , — donneut  — en  grandeur  et  en  direction;  car  si 

»1  *t  M O 


n n 


cette  direction  n’était  pas  AD,  les  deux  forces 

ou,  P et  Q,  devraient  avoir  leur  résultante  dirigée  sui- 

. . P Q 

vant  AD  , ce  qui  n’aurait  pas  lieu  : ainsi , — , — don- 


R , mP  mQ  - niR  . / . -1 

nent  — ,donc , donnent , m et  « étant  des 

..  n n n n 

nombres  entiers  quelconques.  On  peut  donc  suppo- 
ser que  m et  n varient , de  manière  que  leur  rapport 
converge  vers  une  quantité  quelconque,  rationnelle  ou 
irrationnelle.  Or,  ce  sera  encore  vrai  à la  limite  ; donc, 

pour  — =■  X quelconque , entier , fractionnaire  , 

rationnel  ou  irrationnel,  on  a toujours  P a:,  Qx.‘ 

R X,  si  P et  Q donnent  pour  résultante  R (x  n’a 
. pas  de  signe , puisque  P et  Q n’en  ont  pas  ).  Si  l’on 
veut  une  valeur  de  x,  pour  laquelle  Rx  = P,  il 


». 


i-  - 


Dlgife^ 


< 


( i‘  ) 

P ' 

faut  que  x=  ^ ; ainsi  les  deux  composantes,  autour 
P»  PO 

de  Rjc  ou  de  P,  seront  — et  : si  Ton  voulait  au 
K ü 

^contraire  que  la  résultante  fût  égale  à Q , les  deux 

‘ . . Q’  PQ 

* composantes  seraient  ~ et 

Cela  posé , il  est  fiicile  de  démontrer  que  la  ré- 
■ sultan  te  de  deux  forces  rectangulaires  est  égale  en  ^ 
grandeur  à la  diagonale  du  rectangle  construit  sur 
les  composantes. 

Soient  P et  Q les  deux  forces  données , soit  AD  Fig.  3. 
la  direction  de  la  résultante,  et  posant  CAD^ry 
et  B A D = P : nous  venons  de  voir  que  si  la  ré- 
sultante devient  égale  à P , les  composantes  sont 
P*  PQ  ■ 

g-  et  , dirigées  suivant  les  mêmes  droites  A B 

et  A C , ou  formant  les  mêmes  angles  avec  la  ré- 
sultante , et  si  la  résultante  devient  égale  à Q , 
les  composantes  auront  les  mêmes  directions , et 


. PQ  Q’ 
seront  -5^  et  ^ 
K K 


donc  si  la  direction  AE  donne 


B A E = 7 , la  force  P pourra  être  remplacée  par 
P*  PQ 

^ et portées  sur  AD  et  AE  (ce  qu’on  voit 

en  renversant  le  système  BACD);  de  même,  si 
F A C = P , la  force  Q pourra  être  remplacée  par 
PQ  Q* 

et  ^ , portées  sur  AF  et  AD  : ainsi  Ips  deux  forces 

P’+Q*  PQ  PQ 

P et  Q peuvent  être  remplacées  par  — et 
agissant  suivant  AD,  AF,  AF;  or,  dans  le  cas  qui 
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nous  occupe  . ^+7=1-',  d’où  2 p + 2 7 = 2j,  et  les  deux 
PQ 

forces  —,  dirigées  suivant  A'E  et  AF  se  détruisent, 
et  l’effet  des  deux  forces  rectangulaires  P et  Q est, 
équivalent  a celui  de  la  force  — ^ — agissant  suivant  *• 

AD  : donc  on  a R = , ou 

R . 

R*=  P’+Q*,  R = HFTq'’, 

et  le  radical  n’est  autre  chose  que  la  diagonale  du  rec- 
tangle  construit  sur  les  composantes  ; donc,  etc.  , 

Il  ne  reste  plus  qu’à  démontrer  que  la  résultante  est 
dirigée  suivant  cette  diagonale. 

Fig.  4-  Cela  est  vrai  pour  deux  forces  égales , puisque  , 
dans  ce  cas  , la  résultante  divise  en  deux  parties 
égales  1 angle  des  deux  composantes.  Cela  est  vrai  éga- 
lement dans  le  cas  où  les  carrés  des  forces  sont  entre 

eux  comme  1 : 2 ou  1 : 3 1 : En  eflet , soit 

d’abord  P et  P |/2  les  deux  forces  ; nous  avons  prouvé 
que  , dans  tous  les  cas,  R = Kf  + Q*  ; donc  ici 
R = P : il  faut  faire  voir  que  cette  résultante  est 
dirigée  suivant  la  diagonale  du  rectangle  construit  sur 
PetP(/2.  Or,  tirons  trois  axes  rectangulaires  A X , 

A Y,  AZ,  prenons  sur  chacune  de  ces  trois  lignes  une 
longueur  qui  représente  la  force  P,  par  exemple  , AB^ 

AC  et  AE.  La  composition  des  forces  AC  et  AB 
donne  la  résultante  AD  en  grandeur  et  en  direction  ; 
il  faut  composer  AD  avec  AE  pour  avoir  la  résultante 
définitive  ; donc  elle  part  du  point  A , et  est  dirigée 
dans  le  plan  EAD.  On  voit  de  même  qu’en  combi- 
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nant  d’abord  AE  et  AC , la  résultante  doit  être  dans 
le  plan  G AB,  c’est-à-dire  G ABF  ; ainsi,  elle  doit 
être  dirigée  suivant  l’intersection  des  deux  plans  EAD , 
GABF,  qui  est  évidemment  la  diagonale  AF  du  cube; 
or,  A D = P AE  =r  P et  leur  résultante  est  AF, 
qui  est  la  diagonale  du  rectangle  A D F E ; donc , 
quand  les  carrés  des  forces  sont  dans  le  rapport  de  1 
à 2,  le  théorème  est  vrai.  On  le  démontrerait  de  même 
quand  les  carrés  des  forces  sont  dans  les  rapports  1 ; 3 
ou  1 : b 1 : ra,  en  prenant  simplement 

AB  = P,  AC  = P et  AE=P  l^ou  AE  = P Kâ  ou 
ae=pKï AE=P|//7=Ï. 


Nous  allons  le  démontrer  maintenant , quel  que  Fig.  5. 
soit  le  rapport  des  carrés,  des  forces  : soit  ce  rtip-  ' 

port , m et  n étant  quelconques  et  P v/"»,  P les 
deux  forces  données,  prenons  sur  les  trois  axes  rec- 
tangulaires des  longueurs  égales  à P , P n — 1 , * 

P )/m  ; d’après  ce  qui  précède , la  combinaison  de 
AC  et  AE  donne  la  résultante  AG,  et  la  résultante 
finale  est  comprise  dans  le  plan  G A B ; de  même  la  * 
combinaison  de  AB  et  AE  donne  la  résultante  AH  , 
et  la  résultante  finale  est  comprise  dans  le  plan  C AH  ; - ^ 

donc  la  résultante  est  dirigée  suivant  AF  intersection 
des  deux  plans  G AB,  CAH.  Or,  AF  est  la  diago-  • 
nale  du  rectangle  A B F G , construit  sur  la  force  ' 


P et  la  résultante  des  deux  forces  P et  P V’  n — 1,  y , 

qui  équivaut  à P ;"donc  AF  est  la  diagonale  du  t- 

rectangle  construit  sur  les  deux  forces  données'  Donc  x 


. i' 


U'-' 


• * * > 
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la  résultante  de  deux  forces  quelconques  rectangu- 
laires est  représentée  en  grandeur  et  en  direction  par 
la  diagonale  du  rectangle  construit  sur  les  compo- 
santes. ‘ 

Fig.  6.  Cousidérons  enfin  deux  forces  quelconques*?,  Q 
agissant  au  point  A , et  représentées  par  AB  et  A C , 
en  sorte  que  ABCD  est  le  parallélogramme  des 
forces.  Abaissons  sur  la  diagonale  A D les  perpendi- 
culaires B H et  CK,  et  après  avoir  mené  par  le  point 
A la  ligne  EF  perpendicubure'à  AD,  tirons  par  les 
points  C et  B des  parallèles  à AD;  la  force  P se  dé- 
compose en  deux  autres  AM,  et  AK,  de  même  la 
force  Q se  compose  dans  les  deux  autres,  AN  et^AH. 
Les  deux  forces  AM  et  AN  sont  égales,  et  agissent 
en  sens  contraire;  ainsi  elles  se  détruisent,  et  les 
deux  forces  restantes  se  réduisent  eu  une  seule  égale 
à leur  somme  , et  dirigée  suivant  A D.  Ainsi,  d’abord  , 
la  résultante  est  dirigée  suivant  la  diagonale  du  paral- 
lélogramme des  forces;  de  plus,  cette  résultante  est 
égale  à' A K plus  AH  ou  KD;  ainsi,  elle  est  égale 
en  grandeur'à  AK  + KDouàAD,  c’est-à-dire  à la 
diagonale.  Donc  la  résultante  de  deux  forces  quel- 
conques concourantes  est  représentée  en  grandeur  et 
en  direction  par  la  diagonale  du  parallélogramme 
~ des  forces. 

Fig.  7.  R étant  la  résultante  des  deux  forces  P et  Q , et 
ABCD  le  parallélogramme  des  forces,  on  a dans  le 
• * triangle  ABC|, 

• Aur  «Ati  ÂB’-kBC’— AC* 

ABC  — cos.  ABC  = — cos.BAD  = - — 


2ABxBC 


p^4-Q*_R* 

2PQ.  ' 


.*  t 


< ' 


■ r-  • • . 


- ■ 'fc  - 
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d’où  l’on  tire  : 

R*  = P’+Q’+2 PQ cos.  (P,  Q ) , 

équcition  qui  donne  l.i  grandeur  de  la  résultante  en 
fonction  des  composantes  et  de  leur  angle,  et  qui,  dans 
le  cas  où  cet  angle  est  droit,  se  réduit  à R’ = P’+Q’, 
résultat  connu. 

• 10.  Il  est(  évident  que  la  résultante  et  les  deux  com- 

posantes sont  représentées  par  les  trois  côtés  de  l’un 
des  triangles  B AD,  CAD  : ainsi  toutes  les  questions' 
que  l’on  peut  se  proposer , sur  la  composition  de  deux 
forces  en  une  seule,  et  sur  la  décomposition  d’une  force 
.en  deux  autres , sont  ramenées  à la  résolution  d’un 
triangle.  Or,  le  problème  contient  six  données  ; sa- 
voir : les  trois  forces  et  les  trois  angles  compris  entre 
leurs  directions  ; ainsi , trois  de  ces  six  choses  éUmt 
données,  on  pourra  toujours  trouver  facilement  les 
autres.  ■ 

Si  trois  forces  sont  en  équilibre  autour  d’un  point, 
l’une  quelconque  d’elles  doit  être  égale  et  directement 
opposée  à la  résultante  des  deux  autres , d’où  l’on  con- 
clut, que  lorsque  trois  forces  sont  en  équilibre  autour 
Æun  point,  chacune  d’elles  peut  être  représentée  par 
le  sinus  de  l’angle  compris  entre  les  directions  des 
deux  autres. 

On  voit  ainsi,  sans  aucune  difficulté,  que  les  deux 
composantes  sont  entre  elles  comme  les  perpendicu- 
laires abaissées  sur  leurs  directions  d’un  point  quelcon- 
que de  leur  résultante,  et  que,  réciproquement , lors- 
que cette  proportion  a lieu,  le  point  d’où  partent  les 
deux  perpendiculaires  appartient  à leur  résulUuate. 

. 11.  Ce  qui  précède  donne  le  moyen  d’obtenir  la  ré-  _ 


r . 


m 
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sultan  te  d’un  noml)re  quelconque  de  forces  appliquées'* 
à un  même  point.  En  effet,  si  par  l’extrémité  de  la  pre- 
mière on  mène  une  ligne  égale  et  parallèle  à la  sui- 
vante, la  ligne  qui  joindra  son  extrémité  au  point 
d’application  sera  la  résultante  de  ces  deux  forces  ; 
d’ailleurs , pour  avoir  la  résultante  cherchée  , il  faut  ^ 
prendre  la  résultante  de  deux  des  forces  , la  combiner 
avec  une  troisième , et  ainsi  de  suite  ; donc , si  dans  * 
l’espace  on  forme  un  polygone,  ayant  pour  côtés  des 
«Iroites  égales  et  parallèles  aux  forces  données,  le  der- 
nier côté , ou  la  droite  qui  le  fermera,  c’est-à-dire  qui 
joindra  le  point  d’application  à l’extrémité  du  dernier 
côté , représentera  la  résultante  en  grandeur  et  en  di- 
rection. Quand  le  polygone  se  fermera  de  lui-même,  la  ‘ 
résultante  sera  nulle,  ou  les  forces  seront  en  équilibre. 

Il  résulte  de  là  que,  dans  le  cas  du  système  de  trois 
forces  non  situées  dans  le  même  plan , la  résultante 
est  représentée  en  grandeur  et  en  direction  par  la  dia- 
gonale du  parallélipipède  construi!^ur  les  trois  com- 
posantes , ce  que  nous  avons  eu  déjà  occasion  de  si- 
gnaler. Du  reste , la  démonstration  directe  n’offre 
aucune  difficulté.;  î^S  ï 

S U. 


Propriétés  des  projections  des  forces  et  de  leurs 
moments. 


Fig.  8.  12.  On  appelle  projection  d'une  force  sur  un  plan 

ou  sur  un  axe  , une  force  représentée  en  grandeur 
' et  en  direction  par  la  projection  de  la  ligne  qui 
représente  la  force  donnée.  Ainsi,  la  projection  d’une  , 
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force  P = AB,  agissant  de  A en  B,  est  une  force  a =* 
ab,  et  agissant  aussi ^de  fl  en  è.  * 

Imaginons  par  un  point  un  système  de  forces  situées 
ou  non  dans  le  même  plan,  et  projetons  ces  "diverses 
forces  sur  un  même  plan.  Si  nous  construisons  la  résul- 
tante des  forces  données  et  celle  de  leurs  projections, 
nous  formerons  deux  polygones  dont  les  derniers  cô- 
,tés  seront'  les  deux  résultantes  en  question  et  le 
deuxième  sera  la  projection  du  premier,  évidemment 
d’où  résulte  le  théorème  suivant  : La  résultante,  des 
projections  de  plusieurs  forces  sur  un  plan  est  la 
projection  de  la  résultante  de  ces  forces. 

La  construction  de  la  résultante  de  plusieurs  forces 
étant  la  même  dans  le  cas  où  ces  forces  agissent  suivant 
une  même  droite,  le* théorème  précédent  subsiste  lors- 
qu’on projette  les  forces  sur  üü  aSie. 

13.  Comme*  nous  d’a  von  s observé,  une  force  est  dé- 
terminée de  direction  lorsque  Ton  connaît -les  angles 
qu’elle  fait  avec  les  trois  demi-axes  de  coordonnées 
positives.  Cela  posé^,  soient  P,  P', P",  etc.,  les  forces 
d’un  système , et  R leur  résultante  : soient  de  plus 
à,  jS.yles  anglcSde  la  première  avec  les  axes,  «,  ji',  •/ 
ceux  de  la  deuxième,  etc. , et  a,h,c  ceux  de  la  ré- 
sultante. Projetons  ces  forces  et  leur  résultante  sur 
trois  axes  de  coordonnées  rectangulaires;  la  projection' 
de  la  résultante  sur  l’axe  desx  seraRcos.  a,  elles  pro- 
jections des  composantes  sur  le  -même  axe , seront 
représentées  par  Pcos.z,  P'cos.a',  etc.  Or,  la^ projec- 
tion de  la  résultante  est  la  résultan  tendes  projections  ; 
on  a donc  : , ’ : . * . . 
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,on  établirait  de  même  les  deux  égalités  : 

Rcos.&  = Pcos.S+P'cos.'P  + P’'cos._6"+ + ctc. 

llcos.c  = Pcos  7+P'cos.'/  + P" cos. 7"+....  + etc. 

Les  projections  ainsi  exprimées  prennent ‘le  nom  dt;  . 
projections  algébriques , et  présentent  cet  avantage , 
qu’elles  emportent  avec  elles  le  signe  de  la  force , à 
cause  des  cosinus  qui  y entrent.  Ainsi,  les  égalités 
précédentes  subsistent  dans  tous  les  cas.  En  les  éle- 
vant au  carré  étalés  ajoutant,  il  vient:  ^ 

R*  (cos  .'a  -^CQS.'b + cos  .’c) = R’  = P’  -f  P”-f  P"’  + 4-etc.+ 

-l-2PP'(cos.a  cos. a' 4- cos.p  cos. P' +005.7005.7’+....+ etc.) 

-t-  2 PP'  (cos .«  cos . *"+cos . cos . p''  +. ...  +etc,) + .... + etc.  = 

= P’+P'+P’’  + +etc.+2PP'cos.(P,  P')  + etc.  * 

+ 2PP"cos.  (P,F')+...'.etc. 

expression  de  la  résultante  en  fonction  des  composantes 
et  de  leurs  angles  deux  à deux.  Dans  le  cas  de  trois 
forces  rectangulaires  , cette  équation  se  réduit  à R’  = 
P’+P”  + P"’,  valeur  de  la  diagonale  du  parallélipij>ède, , 
et  lorsque  le  système  se  réduit  à deux  forces  quel- 
► conques , ou  retombe  sur  la  valeur  ’ ’ ' 


^'>5•  9' 


R*=P*+P’+2PFcos.(P,P).  ' 

lü.  Une  force  étant  représentée  par  la  droite  AB, 
si  d'un  point  arbitraire  o on*  abaisse  sur  cette  droite 
une  perpendiculaire  oH,  le  produit  ABxoH  sera 
ce  qu’on  appelle  le  moment  de  la  force  A B,  le  point 
O est  le  centre  des'  moments  et  oAB  le  plan  des 
moments.' D’après  cela  le  moment  d’une  force  est  le 
double  de  la  surface  du  triangle* formé  , en  joignant 
le  centre  des  moments^  aua:  deux  extrémités  de  la 
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force,  et  par  conséquent  on  peut  encore  le  mesurer 
parle  produit  du  rayon  oA,  par  la  perpendiculaire 
Bn»  sur  oA,  ou  bieu  par  la  projection  de  AB,  sur  ' . 
la  perpendiculaire  à oA,  menée  parle  point  A. 

Maintenant,  projetons  le  triangle  oAB  sur  un 
plan  eu  o'ab-,  le  moment  de  la  force  ab  étant  le 
double  de  la  sürface  du  triangle  o'ab,  et  ce  dernier  . 
étant  la  projection  de  oAB,  il  en  résulte  que  le  mo- 
ment de  la  projection  d’une  jbree  est  la  projection 
du  moment  de  cette  force.  , ^ 

Sujiposons  que  le  point  o se  confonde  avec  l’origine  Fig.  lo. 
des  coordonnées , on  aura  ‘ 


O A’  = /■’  —x' 

{xyz  étant  les  coordonnées  du  point  A),  les  cosinus 

i ,7^  Y z' 

du  rayon  avec  les  axes  seront  —,  -,  - : appelons, 

ji,  V,  les» angles  de  la  perpendiculaire  au  plan  des- 
moments  avec  les  axes  a,  p,'/,  ceux  de  la  force  AB; 
>,  [I,  V seront  déterminés  par  les  trois  équations 

cos.acos.X+cos.^cos.fx+cos.vcos.v  = 0,  • ’ 

X y Z 

— cos.).+‘—  cos.  g + - cos.v  — 0, 
r r r 

t 

cos.’>+cos.*p+cos.'’v  = 1. 

- * • 

En  combinant  ces  trois  équations  l’on  obtient  : 
cos.\  cos.ii  cos.v 


j'cos-7 — zcos.p  zcos.a — xcm.y  arcos.p — 

= y x'+y+z‘ — (.Z- cos.  a +,7' cos.  ji+ 2 cos,  7.  . 

. observons  e[ue  : r 

X y Z ' 

— cüs.  y.4- — Cüs.  i3+— cos.  7 =co$,  BAD  = cos.  OAB'. 

r r r • 
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et  en  multipliant  par  r les  deux  membres , il  vient  : 
xcos.«+^cos.p+zcos.  7 =rcos.  0 AB'=  AB', 
ainsi  le  radical  est  égal  à 

r— ÂB'*=ÔX’— ÂB'‘=ÔF*=y 

et  on  a 

COS.X  COS.ft  COS.V  1 

^cos.7 — zcos.p  zcos.x — XC0S.7  xcos.jS — .^cds.a  p 


> • 

Si  l’on  suppose  le  point  o fixe  et  le  rayon  vecteur  rigide 
et  inextensible , la  force  P imprimera  au  plan  des  mo- 
ments un  mouvement^t/tVecf  ou  rétrograde  autour  du 
point  O.  Le  mouvement  est  direct  ou  rétrograde,  sui- 
vant qu’il  s’effectue  de  droite  à gauche  ou  de  gauche,  à 
droite  pour  un  spectateur  placé  au-dessus  du  plan  ; or, 
dans  la  dernière  équation , les  signes  des  cosinus  dé- 
pendent des  dénominateurs  qui  dépendent  eux-mémes 
' de  la  nature  du  mouvement  ; mais  le  mouvement  a lieu 
en  sens  inverse  pour  un  spectateur  placé  aux  antipodes 
» du  premier  , ou  bien  au  - dessous  du  plan  contre  le 
prolongement  de  la  perpendiculaire.  ïl’après  cela,  si 
on  effectue  ce*  prolongement , le  mouvement  sera 
toujours' direct,  les  cosinus  seront  complètement ‘dé- 
terminés^ et  on  aura  les  trois  équations  (B) 

" y,  y » pcos.X=y'Cos.7~ zcos.p, 

. 'pcps.(i=zcos.a-— XCOS.7, 

P cos  .V = X cos . P —y' cos  .'b. 

* . * * * 

«.  Pour  obtenir  les  deuxièmes  membres  de  ces  équa-_^ 

tions,  on  écrit  les  fractions  — — ^ — dans  l’or- 
* cos.  a’  cos.  P ’ cos.  7 

dr«  du  mouvement  direct,  puis  pour  avoir,  par  exemple, 

- - * ^ ' 


Digitized  by  Google 


â 


■(  a»  ) 

ro8.  X,  qui  est  le  cosinus  de  l’angle  avec  l'axe  des  x , oat 
réduit  les  facteurs  en_^ct  en  z au  même  dénominateur 
et  on  prend  la  différence  des  numérateurs. 

15.  Considérons  deux  forces  P,  Q situées  dans  le  F*g-  n- 
môme  plan  et  agissant  sur  le  point  A.  Soit  o le 
centre  des  moments  situé  dans  le  plan  des  forces  et  de  . 
leur  résultante  R.  Posons  oA  = p , CA  = Q,  AB  = P, 

AD  = R ; construisons  le  parallélogramme  des  forces 
ABDC,  et  sur  la  ligne  AM  perpendiculaire  au  rayon 
vecteur  oA  projetons  la  résultante  et  les  composantes  ^ 
si  les  deux  forces  P,  Q agissent  dans  le  môme  sens , 
c’est-à-dire  si  elles  tendent  à faire  tourner  oA  dans  le  ^ 

môme  sens , on  aura  : 


ou 


d’où 


AD'= AB'+  AC'= AB'+  B'D', 
R'=F+Q', 

« 

pR'=pF+pQ'» 


et  comme  nous  avons  démontré,  n“  13,  que  le  moment 
<l’une  force  peut  se  mesurer  par  le  produit  du  rayon 
vecteur,  et  de  la  projection  de  cette  force  sur  une  ligne 
perpendiculaire  h ce  rayon  vecteur,  et  passant  par  le 
point  d’application , cette  égalité  signifie  que  le  mo- 
ment de  la  résultante  est  égal  a la  somme  des  moments 
des  composanteSf  ou  bien  queRr=ï^p+Qq.  - ^ 

Si  les  forces  P et  Q agissaient  en  sens  contraire , ce 
r[ui  aura  lieu  lorsqu’elles  tendront  à faire  touruer  oA 
en  sens  contraire , on  trouvera  de  môme,  à la  simple 
inspection  de  la  figure,  R'  = P'--Q',  (F  étant  >Q') 
ou 

J pR'=pF-(.Q', 


«• 

V 


■ *i 
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R/'=  Vp  — Qf/: 


.Fig.  lî 

* P ■ 

• • 

‘’t 


.ninsi,  dnns  ce  cas,  le  moment  de  la  résultante  est  égal 
à la  différence  des  moments  des  composants,  et  en  gé- 
néral le  moment  de  la  résultante  est  égal  à la  somme 
algébrique  des  moments  des  composantes  , chacun  de 
CCS  moments  ayant  le  signe  qui  lui  convient. 

16.  Si  plusieurs  forces  sont  appliquées  à un  même 
point  et  situées  dans  un  même  plan  avec  le  centre  des 
moments  qu'on  prend  arbitrairement,  on  déterminera 
d’alx)rd  la  résultante  de  toutes  celles  qui  tendent  à faire 
tourner  le  rayon  vecteur  dans  un  même  sens  , puis  le 
moment  de  cette  résultante  pon  en  fera  de  même  pour 
es  forces  <[ui  fendent  à faire  tourner  le  rayon  vecteur 
en  sens  contraire  , alors  le  système  des  forces  données 
sera  réduit  à deux  forccssituccs  dans  un  mêmeplanavec 
le  centre  des  moments,  et  qui  sont  entièrement  déter-  , 

.minées,  ainsi  que  leurs  moments.  On  en  conclura  la 
résultante  définitive  et  .son  moment , qui  sera  égal  à la 
somme  algébrique  des  moments  des  deux  résultantes 
partielles. 

17.  Pi  ous  allons  maintenant  examiner  le  cas  où  oû 
Saurait  ])lusieiirs  forces  non  situées  dans  le  même  plan 

avec  le  centre  des  moments. 

Soient  d’abord  deux  forces  P,  Q non  situées  dans  le 
même  plan  avec  le  centre  des  moments.  11  y a deux 
plans  distincts  de  moments  ; si  par  le  centre  des  mo- 
ments on  élève  une  perpendiculaire  à l’un  d’eux,  et  si 
sur  la  partie  de  cette  ligne , cunven.âble  pour  que  le 
moment  soit  direct^,  on  porte  une  longueur  exprimée 
par  un  nombre  qui  mesure  le  moment  absolu  de  la 


Digitized  by  Google 


' ( 23  ) 

force  correspondante,  on  construira  ce  qu’on  appelle 
le  inomént  linéaiiv  de  la  force.  Par  le  centre  o des 
moments  élevons  des  droites  oE,  oF,-  ofl  perpendi- 
culaires sur  les  plans  oAIl,  oAC,  oAl),  qui  ne  sont 
autre  chose  tjue  les  plans  des  moments  des  deux  forces 
et  de  leur  résullanle  R,  et  sur  ces  droites  ])reuons  des 
longueurs  proportionnelles  aux  moments  P/>,  , Rc, 

nous  aurons  ainsi  les  moments  linéaires  des  trois  forces. 
Ces  trois  moments  linéaires  sont  dans  un  même  plan, 
puisque  les  trois  droites  qui  les  représentent  sont  per- 
pendiculairement à la  meme  lijpie  oA.  Voyons  main- 
tenant (jiiel  est  le  rapport  qui  existe  entre  les  moments 
linéaires  de  la  résultante  et  des  composantes., 

Si  les  deux  forces  étaient  dans  le  même  plan,  aveqi 
le  centre  des  moments,  On  aurait,  d’après  ce  qui  précède^ 

R/ •=  -t- Qÿ  : or,  les  moments  linéaires  sont  propor- 

tionnels aux  moments  absolus  ; ainsi  dans  ce  cas  le 
moment  linéaire  de  la  résultante  est  égal  à l;i  somme 
des  moments  linéaires  des  composantes.  ' . 

Les  forces  n’etant  pas  dans  le  même  plan  que.le  cen-  ^ 
tre  des  moments,  appelons  R',  P',  Q'  les  projections 
des  forces  sur  des  perpendiculaires  au  rayon  vecteur 
situées  dans  les  plans  des  moments  correspondants,  et 
posons  : s,  , 

'P'  = AC'  Q'  = AB'  R'  = AD';, 

'Z  4 ^ 

on  a toujours  : . • ' 

, pP'=Pp,  pQ'=Qî,  pR=Rr(ih 

Le  quadrilatère  AC'B'D',  étant  la  projection  du  paral- 
lélogramme ABCD  sur  un  plan  perpendiculaire  au  • 
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rayon  vecteur,  est  aussi  un  parallélogramme.  D’aprè,* 
les  équations  (1)  les  moments  linéaires  oE,  oF,  oG 
sont  proportionnels  aux  fieux  cptés  et  à la  diagonale  de 
ce  nouveau  parallélogramme  : de  plus,  ces  lignes  for- 
ment deux  à deux  les  mêmes  angles  ; car,  par  exemple, 
l’angle  G' AD'  mesure  l’angle  des-  deux  plans  oAG , 
oAD,  qui  est  aussi  mesuré  par  FoG.  Ainsi  les  angles 
C'AD',  FoG  sont  égaux  ou  suppléments  , et  il  est  fa- 
cile de  voir  qu’ils  sont  toujours  égaux , en  effet  ; suppo- 
sons un  moment  que  les  deux  forces  correspondantes 
sont  dans  un  même  plan  avec  le  centre  des  moments, 
il  n’y  a plus  pour  ces  deux  forces  qu’un  seul  plan  des 
moments , et  les  deux  angles  C'AD',  FoG  sont  nuis  en 
même  temps.  Si  on  conçoit  que  le  plan  de  l’une  des 
forces  se  sépare  de  celui  de  l’autre  et  tourne  d’une 
certaine  quantité,  les  deux  axes  sur  lesquels  se 
comptent  les  moments  linéaires,  se  sépareront  aussi , 
et  l’angle  qu’ils  comprendront  sera  égal  à celui  des 
deux  plans;  mais  en  même  temps,  les  axes  sur  lesquels 
se  comptent  les  projections  des  forces  se  seront  sépa- 
rés pour  faire  im  anglf  égal  à celui  des  deux  plans,  et 
par  suite  à celui  des  moments  linéaires.  D’après  cela  les 
quadrilatères  AB'C'D',  FoEG  sont  composés  de  trian- 
gles semblables,  comme  ayant  un  angle  égal  compris 
entre  côtés  proportionnels , et  par  suite  sont  eux- 
mêmes  semblables  : ainsi  le  quadrilatère  oEGF  est 
aussi  un  parallélogramme,  et  ily  a un  parallélogramme 
de  moments  linéaires,  comme  il  y a un  parallélo- 
gramme des  forces  : donc  enfin  le  moment  linéaire 
de  la  résultante  s’obtiendra  au  moyen  des  moments 
linéaires  des  composantes,  comme  la  résultante  s’ob-' 
tient  au  moyen  des  composantes , et  l’on  peut  appIL- 
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quer  aux  projections  des  moments  linéaires  tout  ce 
que  nous  avons  dit  des  projections  des  forces.  » 

18.  D’après  ce  qui  précède , si  Pjo,  Vp  V'p" ....  etc. 

’ sont  les  moments  linéaires  des  forces,  P,  P'  P"*  — etc. 

).,ui,v,  a',/,-/  /'.p',-/....  etc.  sont  les  angles  que  ces  mo- 
ments linéaires  font  avec  les  trois  axes,  Rr  le  moment 
résultant  et  l,  m,  n ses  angles  avec  les  axes,  on  aura  : 

y Rrcos.  / = P^cos.À+P'/>'cos.)/+ * 

’Rrcos.m='Ppcos.ii+T'p'cos.'J+ 

Rrcos.n  — Pp  cos.v+P^'cos.v'4* 

» 

d’où  en  élevant  un  carré  et  ajoutant, 

Rr* = py +P>”+ . . . . + (2  VVpp'cos.  (Pp,  Py  )+. . . . + etc  ' 

équation  qui  donne  la  grandeur  du  moment  linéaire 
de  la  résultante  en  fonction  des  moments  linéaires 
des  composantes  et  de  leurs  angles.  ^ 

19.  Nous  avons  vu  que  la  projection  sur  un  plan  du  Fig 
moment  d’une  force  n’est  autre  chose  que  le  moment 

♦ de  la  force  projetée  pris  par  rapport  à la  projection 
du  centre  des  moments.  Supposons,  qu’on  prenne  le 
plan  xy  pour  plan  des  projections  et  qu’on  construise 
le  moment  linéaire  de  la  force  P,  cette  ligne  fera,  avCc  le 
demi-axe  des  z positifs,  un  angle  aigu  ou  obtus  que 
nous  appellerons  7 : l’angle  du  plan  des  moments  avec 
le  plan  xy  sera  égal  à 7 ou  à son  supplément  ; ainsi  la 
Valeur  absolue  de  la  projection  du  triangle  oAB  sera 
donnée  par  P^cos.7  (coproduit  est  pris  positivement); 
et  ce  produit  sera  le  moment  de  la  force  projetée , pris 
par  rapport  à la  projection  du  centre  des  moments. 
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^Adinettous  maintenant  «ju’on  prenne  l’origine  pour 
centre, (les  moments,  le  moment  2oB'A'de  la  force 
projetée  pris  par  rapport  au  mé-inc  centre  des  moments 
sera dr  Pj9cos.7„ si  on  prend  le  cosinus  avec  sou  signe; 
cela  posé,  faisons  mouvoir  le  rayon  vecteur  partant 
de  point  o autour  de  ce  point  dans  les  trois  plans  de 
projection  , ce  mouvement  ira  de  ox  en  oy,  puis  de  ry 
en  oz,  et  de  oz  en  ox,  ou  inversement.  Dans  le  premier 
cas  le  mouvement  s’effectue  de  droite  à gauche  ,,et  est 
direct.  Dans  le  deuxième  il  a lieu  de  gauche  à droite  , 
et  est  rétrograde.  11  faut  ajouter  <jue,  comme  nous 
l’avons  dit  plus  haut,  le  mouveunent  est  direct  ou  ré- ^ 
trograde  dans  un  plan  donné , suivant^qu’il  se  fait  de 
droite  .à  gauche  cm  inversement  pour  un  spectateur  à 
cheval  sur  un  axe  perpendicidaire  au  plan  donné,  et 
ayant  les  yeux  tournés  vers  ce  |dan.  Or,  nous  avons 
vu  (pie  le  moiiicnt  linéaire  doit  toujours  être  compté 
sur  la  perpendiculaire  au  plan  des  moments  du  c(ité  où 
ce  plan  tend  à se  moqvoir  de  droite  ii  gauche.  Ainsi , 
lorsque  le  plan  des  moments  coïncide  avec  l’un  des 
plans  de  projection , avec  celui  de  zx  par  exemple , 
et  le  centre  des  moments  avec  l’origine , si  le  mouve- 
ment est  direct,  le  moment  linéaiiy  sera  compté  sur 
les  positiüs , et  s’il  est  rétrograde  , sur  les jy  négatifs. 
L’angle  y,  c'est-à-dire  l’angle  du  moment  linéaire  de  la 
force  P avec  les  z positifs , peut  être  aigu  ou  obtus  ; 
s’il  est  aigu , le  moment  linéaire  sera  dirigé  au-dessus 
du  plan  de  xy,  et  il  aura  été  pris  de  manière  que  le 
spectateur  qui  serait  appuyé  sur  cette  ligne,  voie  le 
.mouvement  s’elfectuer  de  droite  à gauche  ; par  consé- 
quent, par  rapport  au  même  spectateur,  h»  force  pro- 
jetée tendra  à faire  tourner  le  plan  des  dans  le  même 
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sens;  donc  son  moment  linéaire  sera  dirigé  suivant  les 
s positifs.  Ainsi,  le  produit  Ppcos.7  sera  positif,  et 
le  mouvement  de  la  force  projetée  sera  direct;  si  7 est 
obtus,  ce  produit  sera  négatif;  mais  alors  le  mouve- 
ment du  rayon  vecteur  de  la  force  projetée  serait  rétro- 
grade, comme  on  le  voit  sur  la  figure;  donc  le  produit 
Pjacos.7  sera  positif  ou  négatif,  suivant  que  le  mouve- 
ment de  la  force  projetée  sera  direct  ou  rétrograde,  et 
par  suite  suivant  que  le  moment  devra  être  compté  sur 
les  Z positifs  ou  négatifs.  On  raisonnerait  de  meme 
pour  les  deux  autres  plans  de  projection. 

Considérons  de  nouveau  une  force  P appliquée  en  Fig.  14. 
un  point  A de  l’espace,  et  décomposons-la  en  trois 
autres  parallèles  aux  trois  axes  des  coordonnées  , 
et  appelons  «,  p,  7 les  angles  de  cette  force  avec 
ces  axes,  les  composantes  seront  Pcos.»,  Pcos.S , 

Pcos.7;  projetons  la  force  P et  ses  composantes  sur 
le  plan  zx  \ deux  d’entre  elles  se  projetteront  en  toute 
grandeur,  et  la  troisième  en  un’  point  et  aura  une  pro- 
jection nulle.  En  désignant  par  fi,  v les  angles  du 
moment  de  la  force  avec  les  axes  le  moment  Vp  de  la 
force  pris  par  rapport  au  point  o centre  des  moments  , 
aura  pour  projection  algébrique  sur  zx,  Pjucos.g; 
ainsi  le  moment  de  la  force  A'  P'  est  la  résultante  des 
deux  forces  A'C , A'B , qui  équivalent  à ± Pcos.7  » 

± Pcos. a J en  prenant  les  cosinus  avec  leur  signe,  et 
elle  est  située  avec  elles  et  le  centre  des  moments  dans 
un  plan  ; donc  le  moment  de  la  résulUinte  est  égal  à la 
somme  des  moments  des  composantes  ; ainsi  x,  z étant 
les  coordonnées  du  point  A',  on  aura 


Ppcos.  ± P.T  COS7  ±Pz  cos.a. 

: - 
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11  s’agit  de  déterminer  convenablement  les  signes. 
Considérons  d’abord  le  produit  Pxcos.7  ; si  Pcos-v 
et  X sont  de  même  signe,  la  force  A'  C tend  à 
donner  nu  rayon  o A un  mouvement  de  droite  à , 
gauche,  par  conséquent  le  moment  doit  être  positif  , 
( car  nous  donnons  des  signes  contraires  aux  moments 
des  forces  projetées  qui  tendent  à imprimer  des 
mouvements  en  sens  contraires  ) ; donc  il  est  «égal  à 
Pxcos.y  pris  avec  son  signe.  Si  x et  Pcos.y  sont  de 
signes  contraires , on  voit  sur  la  figure  que  le  mouve- 
ment sera  de  gauche  ,H  droite , donc  le  moment  sera 
négatif,  et  sera  bien  représenté  par  Pxcos.y  avec  son  , 
signe.  Il  est  facile  de  voir  sur  la  figure  que  si  P cos. 
et  Z sont  de  même  signe  , le  moment  doit  être  positif  , 
tandis  qu’il  est  négatif  s’ils  sont  des  signes  contraires  ; 
donc,  dans  tous  les  cas , il  est  égal  à Pz  cos.  « pris 
en  sigrte  contraire  ; donc , et  en  raisonnant  de  même 
pour  chaque  plan  de  projection , on  a les  trois  équa- 
tions (1)  * 


P/>cos.jjt=P(xcos.y — acos.a) 
P^cos,X=P(zcos.p — y'cos.y) 
P/>COS.ï=:P(y'COS.a  — XCOS.f) 

Si  maintenant  on  prend  la  partie  positive  de  l’axe 
de  X pour  la  partie  négative  et  réciproquement,  on  * • 
voit  que , par  rapport  à cette  nouvelle  disposition  , tous 
les  mouvements  ont  changé  ; donc  si  on  prend  toujours  ’ • 
avec  le  signe  + les  moments  des  forces  projetées , qui 
tendent  à imprimer  au  rayon  recteur  oA  un  mouve- 
ment direct,  onnura  les  équations  (2)  ■ 

P/>COS.f<.=  P(zcos.  a — xcos.y) 

P/>cos.À  = P(ycos.y — zcos.js)  ^ 

P/»COS.v  = P (xcos.p-^ycos.a).  ■" 


« 
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Cela  posé , soit  R , une  résultante  d’un  système  de 
forces  P,* P',  P" ^ appliquées  en  un  même  point,  en 
faisant  usage  des  notations  adoptées , nous  aurons  : 

Rrcos.  l =R(_ycos.c — scos.i) 
Rrcos.m=R^cos.a — jtcos.c) 

• , Rrcos. n — I^(jrcos.è— j'cos.a) 

et  de  plus , » 

P/ïcos.X  ==P(^cos.7 — scos.S) 

P'^'cos  X'=  P'(^cos.7' — zcos.^') 

^ P>"cüs.X"=F Vcos./— zcos.^") . 

et  des  équations  semblables  poür  les  autres  projec- 
tions. Or , nous  savons  que  dans  un  pareil  système 
. la  projection  du  moment  linéaire  de  la  résultante  sur 
un  axe  est  égale  c\  la  somme  des  projections  des  mo- 
ments des  composants , on  aura  donc  : 

• Rrcos./  — Vp  cos.  X — P'/>'cos.X'4* 

R/«os.m  = Pp  cos.  + P'^'cos.u'+. .... 

. ■ Rrcos.n  = Ppcos.v  4-P'p'cos.»'+ 

• 

bu  bien  : , * 

R(_yx:os.c — zcos.b)=P{ycos.y — zcos.p)4-P'(_ycos.7' — cos.f')+ 

R(zcos.<z — o:cos.c)=P(zcos.p— j'cos.7)h-P(xcos._6' — -_^cos.7)+.... 
R(jrcos.ii— ^cos.fl)=P(xcos.^— ^cos.a)+F(jrcos.^'— ^cos.a  )+... 

. Si  on  développe  ces  équations,  on  retombe  sur  des 
identités  ; ainsi  se  trouvent  vérifiées  les  équations  pré- 
cédentes , qui  sont  une  nouvelle  expression  des  pro- 
jections du  moment  linéaire  d’une  force  sur  les  axes 
des  coordonnées.  . > 
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Équilibre  d’un  point  matériel. 

i ». 

20.  Le  point  étant  sollicité  par  des  forces  P, P', P"  etc. , . 
consentons  les  mêmes  notatiftns  que  précédemment , 
et  appelons  X,  Y,  Z les  projections  de  la  résultante  sur 
les  axes  des  coordonnées , nous  aurons  évidemment 
les  trois  équations  ; 

Pcos.a+P'cos.  a'+ +etc.  = X, 

Pcos.S+P'cos.^'4- 4-etc.  ==1, 

Pcos.^+P'cos.y + +etc.  =Z, 

et  les  trois  suivantes  ; 

X=Rcos.a,  Y=Rcos.i,  Z=Rcos.c: 

la  résultante  est  entièrement  déterminée  de  grandeur  * 
et  de  position , car  on  tire  des  égalités  précédentes  : 

X , Y Z ' , 

cos.  a =77  COS.Ü  = 77  COS.  C = 77- 

« Ix  • jA. 

et 

R*  (cos.’  a + cos .’  /» + cos.’c)  = X’  +Y’+Z’ = R’, 
où  t 

R = I/X’+iVX’: 

pour  que  le  point  reste  en  équilibre,  il  suffit  que  1.» 
résultante  soit  nulle,  condition  qui  emporte  les  trois 
équations  : 

Y X = O,  Y = O,  Z = O , 
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Pcos.  a+P'cos.  a'+ +etc  =o, 

Pcos.p+P'cos.^'-t* 4-etc.  =0, 

Pcos.y4*P'cos.7'+....+etc.  =0. 

telles  sont  les  conditions  d’équilibre.  , 

21.  Si  le  point  auquel  sont  appliquées  les  forces 
est  situé  sur  une  surface  u=y{j:j',z)  = o il  n’est  plus 
nécessaire  que  la  résultante  soit  nulle;  il  faut  et  il 
suffit  qu’elle  soit  normale  à la  surface  , ou  bien  qu’elle 
coïncide  en  direction  avec  la  normale , or,  les  angles 
de  la  normale  avec  les  axes , sont  : 

du  ' 1 ■ , 

dx  / / du\  ( dii\  ( dù>\ 

du  \ 

. / / dù\  / du\  / du\ 

dx  1 

.du  / / du\.  / du\‘  /du\* 


et  les  angles  de  la  résidtîinte  devant  être  les  mêmes 
que  ceux  de  la  normale,  les  conditions  d’équilibre  se- 

ront  : 

cos.  a 

cos.  b 

CQ6.  C 

du 

du 

du 

dx 

Ih 

ou  : 

X 

Y 

Z 

du 

du 

du  ^ 

dx 

dy 

dz 
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ainsi  dans  ce  cas , il  n’y  a plus  que  deux  conditions 
d’équilibre. 

Fig.  i5.  Considérons  par  exemple,  une  droite  OA  rigide  et 
inextensible;  si  nous  supposons  le  point  O fixe, 
les  forces  appliquées  au  point  A imprimeront  un 
mouvement  de  rotation  à la  droite  autour,  du  point 
O,  et  le  point  A décrira  évidemment  une  sphère  d’un 
rayon  OA,  soient  les  coordonnées  du  point 

fixe , et  celles  du  point  A,  l’équation  de  la  sphère  ' 

sera  : 


( x— ar,)  ’+  (z — z.  ) ’=  o A’=  r* 

> 

on  en  déduit  : 

du  du  ' , du 

- =2(a:-a:o),  - = 2 — =2(z-z„), 

et  les  équations  d’équilibre  deviennent  : 

X X Z 


x—y.  s— Zu 


ou 


bien 


cos  a cos  b cos  c ^ R 

. x—x^  ~y—y.  ~ =— z«  "I  r 

puisque  X,Y,Z,  sont  proportionnels  aux  'cosinus  des 
angles  de  la  résultante.  Ces  é([uations  prouvent  en  ef- 
fet que  la  résultante  coïncide  avec  la  normale. 

Si  la  surface  n’étiut  pas  capable  d’une  résistance 
indéfinie , il  faudrait  en  outre  que  la  résultante  ne 
surpassât  pas  cette  résistance. 

Si  le  point  ne  faisait  que  poser  que  sur  la  surface, 
il  serait  nécessaire  que  la  résultante  des  forces  pressât . 
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le  point  contre  la  surface  : ainsi  dans  le  cas  de  la 
splière,  si  le]>oint  posait  sur  la  surface  extérieure,  la 
résultante  devrait  agir  en  sens  contraire  de  la  normale, 
et  par  suite  les  cosinus  de  ses  angles  seraient  égaux 
et  de  signes  contraires  à ceux  de  la  normale  ou  du 
raj’on,  et  les  équations  : ’ 

X Y Z , R 


rit:-. 


X — Xo 

se  réduiraient  îi 

X 


y~-yo  Z— ! 


»■  r^- 


X X, 


y—y„  =— î'* 


R 

r 


v< 


U • 

■ 1 

J’ 


d^s,  lç,pis  où  le  point  reposerait  intérieurement  sur  la  ‘ 
surface  de  la  sphère,  Ic'deuxîème  memhre-Serait  évi-  _ 

demmeiit  + — . ' 

^ ' r 

* Enfin,  dans  le  cas  où  on  voudrait  déterminer  le  point 
,x^y,z,  pour  ejue  l’équilibre  eûtliéu,  il  est  évident 
^que  les  deux  équations  de  condition  jointes  à celle  de 
la  Wrface  suffiraient  pour  cette  détermination. 

22.  Si  le  point  est  assujetti  à rester  sur  deux  sur- 
faces données  it  = o,  \>—q,  ou  sur  leur  courbe  d’inter- 
’section , il  suffira  pour  l’équilibre  que  la  résultante, 
puisse  se  décomposer  en  deux  autres  normales  aux  deux 
^ surfaces,  ou  bien  qu’elle  soit  normale  à la  courbe,  c’est- 
' à.-dirc,  perpendiculaire  à sa  tangente;  or,  les  cosinus 
des  angles  de  la  résultante  sont  proportionnels  à X, 
Y,  Z,  t;indis  que  ceux  de  cette  tangente  le  sont  à dx, 
dy,dz\  ainsi,  dansée  cas  les  équations  d’équilibre  se 
réduisent  à la  suivante  : ' 


«t 


♦ t 


Xrf.r+Y</>-+Zd==o. 

* 4 . 


.9 


.•# 


/ » 


<• 
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■ Prenons , par  exemple , pour  l’une  des  surfaces  la 
splière  : 

(jr— j:,)*+Cr— ;yj*+(z— zj*=  r' 

et  pour  l’autre  le  plan  z=o,  en  sorte  que  leur  inter- 
section soit  un  cercle  situé  dans  le  plan  ocy  ; alors 
dz=o,  on  tire  de  l’équation  de  la  sphère  par  la  did’é- 
renciation  : 

. . (>r— xJrfx+Cj"— = o 

et  l’équation  de  condition  devient  : 


ou  : 


"^dx-^-Ydy—o 
X Y 


X—  xo  y—y« 


Si  les  deux  surfaces  n’étaient  pas  capables  d’une  ré- 
sistance indéfinie  , il  faudrait,  comme  précédemment , . 
assigner  une  limite  à la  résultante. 

. De  même , lorsque  le  point  ne  fait  que  poser  sur  la 
courbe,  on  doit  avoir  égard  à la  direction  de  la  résul- 
tiuite,  ce  qui  n’ofFre  aucune  difficulté. 

Enfin,  s’il  fallait  déterminer  la  position  du  point, 
cette  détermination  résulterait  de  la  combinaison  de  ^ 
l’équation  d’équilibre  avec  les  équations  des  deux  sur- 
faces. 

On  voit,  d’après  ce  qui  précède,  que  lorsque  le  point 
est  entièrement  libre,  et  que  les  trois  variables  sont  ^ . 
indépendantes , il  y a trois  équations  d’équilibre  : que 
lorsque  le  point  est  assujetti  à rester  sur  une  surface , 
il  n’y  a plus  que  deux  variables  indépendantes  et  deux  - ♦ ' • 

. -r,  f 


t 


4 . 


* 
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équations  d’équilibre,  et  que  les  unes  et  les  aütres  se 
réduisent  à une  seule  lorsque  le  point  est  astreint 
à demeurer  sur  une  courbe.  Nous  verrons  plus  tard 
que  dans  le  cas  général,  le  nombre  des  équations 
d’équilibre  est  égal  à celui  des  variables  indépen- 
dantes. 


CHAPITRE  IL 

KQOILIBRE  DTN  CORPS  SOLIDE  OU  D UN  SYSTEME 

invakiable;  réduction  de  ce  système. 

s !-• 

Force  principale , moment  principal , axe  principal . 

23.  Soient  A,  A',  A",  etc. , des  points  de  Fespacc  liés 
entre  eux  d’une  manière  quelconque  et  auxquels  sont 
appliquées  dilTéren tes  forces  : toutes  les  forces  appli- 
quées au  point  A pouvant  être  réduites  en  une  seule 
P,  en  une  seule  P'  pour  le  point  A',  ainsi  de  suite,  il 
sulBt  de  considérer  les  systèmes  des  forces  P,  P',  P",  etc. 

Si  nous  transportons  ces  forces  parallèlement  à elles- 
mêmes,  en  un  point  o de  l’espace,  elles  auront  une 
résultante  R passant  par  ce  point,  qui  ne  sera  pas 
en  général  la  résultante  du  système  donné , et  que  l’on 
nomme  force  principale.  Cette  force  sera  entièrement  ' 
déterminée,  car  si  nous  «onservons  les  notations  pré- 
cédentes . et  si  nous  observons  que  les  projections  des 
forces  appliquées  au  point  o sont  les  mêmes  que  celles 
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<l«-s  forces  données,  nous  en  conclurons  les  équations 
connues  : 


Rcos.  a= P cos.  a+P'cos.  a'+P'  cos.  a"4-  ....+etc.  = X 
Rcos.i=Pcos.p+P’cos.p'+P"cos.^"+....  + etc.  = Y 
Rcos.  c=Pcos.74’P'cos.'/4*P"cos.  7"+..,.+etc.  = Z 


t' 


d’où  l’on  déduit 


R=KX*+Y’+Z’,cos.a  = ^,  cos.è=^,  cos.c=~  : 

K H K 


ainsi  la  force  principale  est  déterminée  de  grandeur 
et  de  direction. 

24-.  Supposons  maintenant  que  l’on  prenne  le  point 
O pour  centre  des  moments,  et  désignons  par  p,pt, 

p" les  perpendiculaires  abaissées  du  centre  ddfe 

moments  sur  les  directions  des  forces  données*  Si  l’on 
construit  les  moments  linéaires  des  forces  , et  si  l’on 
appelle  "a'uV  etc.,  les  angles  de  ces  moments  avec 
les  axes  des  coordonnées , K le  moment  linéaire  résul- 
tant et  l,m , n ses  angles  avec  les  axes,  les  projections 
de  ces  moments  seront  : 


^ P/Jcos.),  P/Jcos.u,  P/Jcos.v, 
Pyjcos.X',  Ppcos.u',  Ppcos.ï' 
etc.,  etc 


et  on  aura  les  trois  équations  : 

Keos.  l = I^cos.).+  P'/>'cos.À'+P"//'co*.  X"+.V.  etc.  = L 
Kcos.7«  ^ P/>cos.;ji+P'/j'cos.fi'4-P'/;"cos.  it."+ ...  etc.  = M 
K cos.  n — cos.v+P'/?'cos.v'+P'^''cos.v"+..,etc.  =N 


•L,M,N  sont  les  projections  du  moment  résultant,  et 


par  suite  : 


„ — ïTî — ïîïr  , b M N 

K = K L 4-i'i  4-^  , co.<.  l = ~.  cos. m=— cos.  n = — 

K K I»  K 


1 
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ninsi  le  moment  linéaire  résultant  est  entièrement  dé- 
terminé.  . J* 

Si  le  point  o coïncide  avec  l’origine  des  coordon- 
nées, les  équations  précédentes  deviennent  : 

*■  ' 

L=P(^cos.y — jcos.|5)4- 4>etc.,  t 

M=P(zcos.a — xcos.7)  + ....+etc.  • “ ^ 

N = P(xcos.p — ^j^cos.  a) +....+ etc. 

...  * 

si  au  lieu  du  point  c,  on  prend  pour  origine  un  point 
dont  les  coordonnées  soient  xo,jK*>  dési- 

gne par  L„  M, , N,,  les  nouvelles  valeurs  de  L,  M,  N,  on  ** 
aura  les  nouvelles  équations  ; 

= ro)cos-7— (2— -«)'cos.p|  + ....  + cte. , 

M. =  P{(z— z,)cos.a— (x— a-„)cos.'/jq.,.._4.etc.  • , - 

N,  = P j ( j:— xjcos  .p  — ( y—y^  cos . « | + . . . . +etc . 

opérant  les  réductions,  et  ayant  égard  à des  égalités 
connues , on  en  déduit  : ' 

L, =L-y^oZ+=,Y, 

M, =M — ZjX+XoZ, 

. ■ N^N-XuY+y'^X,  ‘ 

ce  sont  les  projections  du  nouveau  moment  linéaire  ré-  »■  ' 
sultant  K,  que  l’on  nomme  moment  linéaire  principaL  % ^ 
et  qui  se  trouve  déterminé.  ^ 

Si  la' force  principale  est  nulle , alors  : J”' 

X— O,  Y=o,  Z—o  *.■• 

ctL,=L,]\I.=M,N.=N, 

ce  qui  prouve  que  lorsque  la  force  principale  est 
nulle , le  moment  linéaire  principal  est  indépendant 
du  centre  des  moments. 

25.  Si  l’on  projette  le  moment  linéaire  principal  K,  . 


. if 


‘.9 


- :i- 


\ 
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sur  la  direction  de  la  force  principale,  en  désignant 
par  3 l’angle  de  celte  force  avec  la  direction  du  moment 

en  question,  et  en  observant  que  ^ ^ ^ sont  les  co- 

lii  A.I  iV| 

sinus  des  angles  de  ce  moment  avec  les  axes  des  coor- 
données et  ^ ceux  de  la  force  principale  avec 

les  mêmes  axes , on  a évidemment 

^ - 

L,X+M,Y+N,Z 


cos.  Ü = • 


K, Il 


d’où , pour,  la  valeur  de  la  projection  du  moment 
principal 

L.X+M,Y+N,Z 


K,cos.  J = ■ 


R 


remplaçant  L,  M,  N,  par  leurs  valeurs,  il  vient  : 

LX+MY+NZ 


K;COS.^=  • 


R 


ee  qui  montre  que  la  projection  du  moment  principal 
sur  la  force  principale  est  une  quantité  constante. 

26.  Il  est  facile  de  voir  dans  quel  cas  le  momént  li- 
néaire principal  est  un  minimum  , car  une  ligne  étant 
^toujours  plus  grande  ou  égale  à sa  projection,  il  en 
résulte  que  le  moment  linéaire  principal  minimuns 
est  parallèle  à la  force  principale;  ce  que  l’on  pouvait 
« déduire  de  TéiraUté 


K,  cos.J  = 


LX-f-MY+NZ 


R 


car  K,  sera  le  plus  petit  possible  pour  la  valeur  maxi- 
mum de  cos.  0,  c’cst-à-dire  pour  0. 

27.  On  peut  encore  déterminer  le  lieu  des  points 


t * 


* 

, » 
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tels  que  le  moment  linéaire  principal  soit  un  minimum 
en  cflet:  ce  moment  étant  parallèle  i la  force  princi- 
pale, on  a: 


lU 

X 


M.  _N, 
Y “ Z 


'h 


¥ 


ou  bien 


», 


L— r„Z+2„X  _ M— s„X+:r„Z  N— :r„Y+r.X  % 

X ~ Y ~ Z ’ 


r. 


fi 


ainsi  le  lieu  des  points  cherchés  est  une  ligne  droite 
qui  SC  nomme  axe  principal.  - 

28.  On  peut  multiplier  les  deux  termes  de  la  pre- 
mière des  fractions  précédentes  par  X,  ceux  de  la 
deuxième  par  Y,  ceux  de  la  troisième  par  Z , et  égaler 
ebacune  d’elles  à une  quatrième  ayant  pour  termes  la 
somme  des  termes  correspondants  des  jirécédentes , 

, LX+MY+NZ 

-,  ou 


M 


cette  quatrième  fraction  se  réduit  à 
a donc  : , 


R* 


0 ^ • 


b + ZoX  = 

IVÏ — s«X  *i"  aToZ  = 


LX+MY+NZ  X 


R R 

LX+MY+NZ  Y 
R 


.k 


R 


* 

« 


N — x«Y + j„X  = 


LX+MY+NZ  Z 


R 


R’ 


Si  on  mène  par  l’origine  une  droite  parallèle  à l’axe 


principal,  son  équation  sera  de  la  forme  ^ ^ ™ - 


orcefte  droite  est  parallèle  à la  force  principale,  donc 

r - 


. •*. 


■À.  * 


» J«V 


if 


it  * 


es 


r 
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l’axe  principal  est  parallèle  à la  force  principale , et 
tel  que  pour  chacun  de  ses  points  le  moment  principal 
^ est  un  minimum  et  dirigé  suivant  cet  axe. 
k'<  29.  Quanti  la  force  principale  s’évanouit,  X,  Y,  Z 

sont  nuis,  alors  le  moment  linéaire  principal  est  con- 
stant et  il  n’y  a plus  tl’axe  principal. 

Fig.  iG.‘  30.  Si  les  forces  du  système  se  réduisent  à deux , 
et  si  la  force  principale  est  nulle  , il  faut  tjué  ces  deux 
forces  transportées  en  un  même  point  soient  égales , 

« agissent  suivant  la  même  droite  et  en  sens  contraire, 
ce  qui  ne  peut  avoir  lieu  que  tout  autant  que  dans  leur 
position  primitive  elles  sont  égales,  parallèles  et  agis- 
* sant  eu  sens  contraire  : ce  résultat  se  déduit  aussi  du 
calcul,  car  de  l’équation 


m # 


Rcos.«  = Pcos.  Ot+P'cos.  a' 

on  tire 

Pcos.a  = — P' cos.  a',  . ' 

on  trouve  de  même  * 

Pcos.p= — P'cos.^',  Pcos.7=  — P'cos.*/' 

d’où  en  élevant  au  carré  et  ajoutant  P’  = P'’ouP=P', 
ainsi  les  forces  sont  égales,  de  plus  il  en  résidtc 

cos.a= — cos.a'i  . cos.p  = — cos.'^',  cos. 7= — 

ainsi  ces  forces  sont  parallèles  et  dirigées  eu  sens  con- 
traire. Ces  deux  forces  forment  ce  qu’on  appelle  un 
couple.  ' ’ ^ 

31.  Si  l’on  transporte  le  centre  des  moments  au 
point  d’applicatiou  A'  de  l’une  des  forces,  le  moment 


1 » 


w 


'IR 


' ■ "T 
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de  cetté’  force  sera  nul,  et  celui  de  l’autre  force  par  ^ 
rapport  jVce  point  est  ce  cpi’on  nomme  le  moment  du 
couple  : ainsi  le  moment  d'un  couple  se  mesure  par  le 
produit  de  la force  V,par  la  distance  des  deux  forces, 
ou  bien  par  la  surface  du  parallélogramme  des  deux 
forces,  et  le  moment  linéaire  du  couple  est  égal  à celui 
de  la  force  P : donc  , d’après  ce  qui  précède , le  moment 
linéaire  du  couple  est  toujours  égal  et  parallèle  au  mo-  _ 
ment  linéaire  résultant. 

* 

32.  Supposons  maintenant  que  toutes  les  forces  du  Fig" 
système  se  réduisent  à trois , P,  P',  P",  appliquées  aux 
points  A,  A',  A"  : si  la  force  principale  est  nulle  , et  si 
de  plus  le  moment  principal  est  nul , alors  on  a les  six 
I équations  : ■ 

X=0,  Y=0,  Z=0,  L=0,  M = 0,  N = 0: 

datis  ce  cas  les  trois  forces  sont  tiécessairement  dans 
le  même  plan  : en  effet , supposons  que  l’on  prenne  le  - 
point  A"  pour  centre  des  moments;  la  force  principale  t 
étant  nulle  , le  moment  principal  est  indépendant  du 
centre  des  moments,  ainsi  il  est  nul  pour  le  point  A":  or, 
dans  ce  cas,  le  moment  de  la  force  P"  étant  nul,  il  faut  ? 
que  les  moments  linéaires  des  deux  forces  P,  P'  soient 
égaux  et  comptés  dans  un  sens  différent  sur  une  per- 
pendiculaire conmiune  au  plan  des  moments  des  deux 
forces  et  passant  par  le  centre  A",  c’est-à-dire  que  les 
deux  forces  P,  P'  soient  dans  un  même  plan  : un  rai- 
sonnement analogue  démontrerait  que  deux  autres 
forces  sont  dans  un  même  plan , d’où  l’on  conclut  la 
propriété  énoncée. 

Evidemment  un  couple  n'a  pas  de  résultante. 
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s'il. 


Equilibre  dun  corps  solide  libre 

•» 

33.  Cherchons  d’abord  l’équilibre  de  deux  points 
liés  par  une  droite. 

Fig.  i8.  Soient  A et  A'  les  deux  points  en  question,  nous 
pouvons  toujours  réduire  toutes  les  forces  à deux  forces 
uniques  appliquées  à ces  deux  points  , et  il  suffit  d’exa- 
miner ce  cas.  L’équilibre  ayant  lieu,  il  ne  sera  point 
troublé  si  nous  supposons  le  point  A'  fixe  : alors  le 
point  A ne  pourra  prendre  qu’un  mouvement  de  rota- 
tion autour  de  A' et  décrira  une  sphère,  ainsi  la  pre- 
mière condition  est  que  la  force  appliquée  en  A soit 
dirigée  suivant  le  rayonde  la  sphère  AA'  ou  son  prolon- 
. gement.  On  verrait  de  même  que  la  force  appliquée  en 
A'  doit  agir  suivant  AA'  ou  son  prolongement  ; ainsi 
* d’abord  les  deux  forces  doivent  être  dirigées  suivant 
• la  même  droite  : d’ailleurs  il  est  évident  qu’elles  ne  peu- 
vent agir  dans  le  même  sens,  puisqu’elles  entraîne- 
raient les  points  d’application  : par  conséquent  elles 
. agissent  en  sens  contraire,  et  par  suite  elles  sont  égales  : 

■ donc , les  deux  forces  doivent  être  égales , de  signe 
contraire,  et  dirigées  suivant  la  droite  que  joint  les 
deux  points  d’application.  De  l'expression  àc  CCS  con-  - 
ditions,  il  résulte  que  la  force  principale  est  nulle 
'ainsi  que  le  moment  principal.  Réciproquement  ces 
deux  dernières  conditions  sont  suffisantes  pour  qu’il  y 
ait  équilibre  ; en  effet,  la  force  principale  étant  nulle , 
les  deux  forces  sont  égales,  opposées  et  dirigées  sui- 
- vaut  la  même  droite,  ou  bien  clics  forment  une  couple , 
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condition  inadmissible  , puisqu'elle  est  incompatible 
avec  la  nullité  du  moment  principal. 

34.  Les  conditions  d’équilibre  que  nous  venons  d'é- 
tablir, peuvent  se  déduire  du  calcul,  en  ellet,  on  a 
les  équations  : 

Rcos.  a = P cos.  a+P'  cos.  a', 

Rcos.  6=Pcos.p+P'cos.p, 

Rcos.  c =Pcos.y+P' cos.'/, 

K cos.  / ==P(^cos.y  — s cos.  (5)  + P'  ( j'cos.y'  — zcos. 

K cos . ni = P ( I cos  .a  — a:cos.  y)  + P'  ( Z cos.  a' — x cos.  •/), 

K cos  ,n  = P{j'  cos  .a  — X cos.  P)  + P' (y  cos  .a' — x cos.  p')  r 

mais  la  force  principale  étant  nulle,  les  trois  premiè- 
res donnent  : 

Pcos.a= — P' cos.  a',  Pcos.f= — P'cos.Jî,  Pcos.y= — P'cos.V' 

d’où  P = P',  et  par  suite  : 

/ 

COS.  «= — -cos.  a\ 
cos.p=' — cos.jS', 
cos.y= — cos.  y' 

ainsi  l’on  retombe  sur  les  conditions  énoncées 

Introduisant  ces  conditions  dans  les  trois  équations 
des  moments , après  y avoir  fait  K=  0 , il  vient  : 

P(^— y)cos.y  =Pcos.j5(z — z') 

où  : 

Pcos.p  P cos.  a 

y— y ~ X—X' 

et  de  même  au  moyen  des  deux  autres  : 

Pcos.y  Pcos.a  Pcos.a  Pcos.p 

5 — z'  X — x' ’ X — x'  ~ y— y 
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ainsi  les  trois  équations  d’équilibre  se  réduisent  aux 
deux  : 

P cos.  a P COS.  P P cos.  7 

x—x'  y~y  z—z'  ’ 

et  de  plus  on  peut  poser  : 

P cos.  g _ P cos.  P _ P cos.  7 _ Pcos.  «'  _ Pcos. 

— x'  y — y'  Z — s'  x' — X y' — y 

Pcos.  7' 

~z'—z  ■ 

ce  qui  montre  que  les  projections  des  forces  sont  pro- 
portionnelles aux  dérivés  de  l’expression  : 

(x — ar')’4'  (y — y)'+(z — s')’ = constante, 

équation  qui  exprime  que  la-  distance  des  deux  points 
d’application  est  invariable. 

Dans  ce  cas  le  nombre  des  variables  indépendantes 
est  six;  ainsi , d’après  ce  que  nous  avons  dit  plus  haut 
il  devrait  y avoir  six  conditions  d’équilibre,  tandis  qu’il 
n y en  a que  cinq , maÿ  cela  n’a  rien  de  contraire 
au  principe  énoncé , car  il  est  facile  de  voir  que  le  nom- 
bre des  variables  indépendantes  se  réduit  à cinq  par 
1 équation  de  condition  qui  exprime  que  la  distance 
des  deux  points  est  invariable. 

35.  C’est  ici  le  cas  de  démontrer  quune  force  peut 
être  appliquée  en  un  point  quelconque  de  sa  direction, 
pourvu  que  ce  point  et  le  point  d’application  soient 
liés  invariablement , et  que  le  moment,  linéaire  de  la 
force  reste  le  meme. 

iS.  Considérons  une  force  P- appliquée  au  point  A,  elle 
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jjcut  ùtre  appliquée  en  un  point  quelconque,  A"  <lc 
sa  direction,  en  effet  : appliquons  aux  deux  points  * 
A ,A  lies  entre  eux  et  au  point  A deux  forces  éi^ales 
et^  contraires  ; ces  deux  forces  se  détruisant , le  système  4 
ne  sera  pas  changé , mais  d’un  autre  côté  les  deux 
forces  appliquées  aux  points  A,  A' se  font  équilibre, 
et  il  ne  reste  plus  que  la  force  P"  qui  produit  le  même 
effet  que  P,  et  qui,  étant  appliquée  au  point  A",  peut 
être  considérée  comme  étant  la  force  P transportée 
au  point  A".  En  outre  il  est  évident  que  le  moment 
linéaire  n’ci  pas  changé. 

36.  Passons  maintenant  à l’équilibre  de  trois  points 
liés  entre  eux  d’une  manière  invariable.  * 


Gela  revient  à trouver  l’équilibre *de  trois  points  Fig 
situés  3UX  trois  sommets  d’un  triangle,  et  le  cas 
genérayBjUpt  à celui  où  chaque  sommet  n’est  soumis 
<£u’à  u^m^c.  Soient  donc  les  trois  forces  P,  P'  P" 
appliquées  au  sommets  A,  A',  A";  l’équilibre  ne  sera  ’ 
point  troublé  en  supposant  fixés  deux  des  points’’ 

A',  A",  alorsje  point  A ne  pouvant  prendre  qu’un  mou-  ’ 
vement  de  rotation  ‘ autour  de  l’axe  A'A",  et  ne  pou- 
vant décrire  qu’un  cercle  perpendiculaire  à cçt  ax^, 
l’équilibre  ne  potffra  avoir  lieu  qu’autant  que  la  force 
P sera  normale  à ce, cercle  au'pGint  A;  ainsi  la  force  V 
devra  se  trouver 'dans  le  "plan  AA'A";  en  considé- 
■rant  ainsi  les' forces  deux  à deux , on  conclur.a , p.ir  un 
rmsonnement  analogue  que  chacune  des  trois  forces , , ' 
et  |Sar  c^séquent  les  trois  forces  doivent  ^ trouver Vt 
dans  le  pliide  leurs  points^appliM|,ion  : maintonaat 
on  peut  décomposer  la  force  P^jg^ux  autres  suivant  ; 

ffu’oii..peu^^nsporter  âiSÎ  pm 
ainsi  fè^ystème  Se  compose  de’  quatrç 
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appliquées  en  A et  A"  ; mais  les  deux  agissant  en  A, 
SC  réduisent  en  une  seule-,  de  même  les 'deux  forces 
appliquées  en  A"  se  réduisent  en  une  seule  agissant  au 
même  point,  et  tout  le  système  est  changé  en  celui  de 
deux  forces  agissant  aux  extrémités  d’une  droite;  et 
l’on  retombe  sur  un  cas  déjà  examiné  ; or,  dans  cette 
transformation  la  force  principale  et  le  moment  linéaire 
principal  n’ont  pas  changé,  donc,  pour  que  l’équilibre' 
ait  lieu,  il  faut  que  la  force  principale  et  le  moment 
linéaire  principal  soient  nuis.  Ces  conditions  sont  suf- 
fisantes , car  alors  les  trois  forces  sont  nécessairement 
dans  un  même  plan. 

’ Réciproquement,  les  deux  conditions  précédentes 
emportent  l’équilibre , car  les  trois  forces  étant  dans 
le  même  plan , on  pourra , comme  précédemment , les 
réduire  à deux  forces  appliquées  à deux  ^H^mmmets  ; 
or,  les  deux  conditions  d’équilibre  en  qu*ion  éta- 
blissent l’équilibre  de  ces  deux  forces  ; donc  elles  éta- 
blissent également  celui  des  trois  premières  qui  ont 
même  force  principale  et  même  moment  linéaire  prin- 
cipal. 

Ici  nous  avions  neuf  indéterminées,  et  les  six  équa- 
tions d’équibbre  : 

..  X=0,  Y = 0,  Z=0,  L=0,  M = 0,  N=0,  . 

mais  Cela  doit  être  puisqu’il  y a toujours  trois  équa- 
tions de  condition  qui  font  disparaître  trois  varia- 
bles. 

37.  Considérons  un  système  invariable  quelconque. 

Soient  A,  A' A",  etc.,  les  points  d’application  des  for- 
ces que  nous  supposons  réduites  à une  seule  en  cha- 
' que  point.  Prenons  trois  points  quelconques  A,  A' A", 
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flu  système,  et  joigiions-les  par  tics  droites.  Silc])lan 
AA' A"  ne  renferme  aiicim  des  autres  points,  en  joi- 
gnant le  point  A'"  avec  chacun  des  trois  points,  on 
formera  un  tétraèdre,  et  on  pourra  décomposer  la  force 
appliquée  en  A'",  en  trois  autres  dirigées  suivant  les 
arêtes  de  l’angle  trièdre  A'"  : cela  fait,  ces  forces  pour- 
ront être  appliquées  aux  points  correspondants  A,  A', 
A",  en  portant  successivement  le  sommet  du  tétraèdre 
à chacun  des  points  du  système,  on  verra  que  tout 
le  système  peut  être  remplacé  par  des  forces  appli<juécs 
à trois  points , et  par  suite  à trois  forces  uniques  aj>pli- 
quées  h ces  points.  Dans  le  cas  où  certains  points  se 
trouvent  dans  le  plan  des  trois  premiers , si  les  forces 
elles-mêmes  agissent  dans  ce  plan  , on  pourra  les  chan- 
ger en  d’autres  forces  appliquées  aux  points  primitifs  ; 
si  ces  forces  ne  sont  pas  dans  le  plan  des  trois  premiers 
points,  on  peut  les  appliquer  à un  point  quelconque 
de  leur  direction  , et  on  retombe  sur  le  cas  précédent. 
Ainsi , dans  tous  les  cas  , l’équilibre  du  système  se  ré- 
duit .H  celui  de  trois  forces  appliquées  à trois  points 
liés  entre  eux  : or,  thuis  les  transformations  elTectuées, 
la  force  principale  et  le  moment  linéaire  principal  n’ont 
pas  changé:  donc  les  conditions  nécessaires  et  sufiisan- 
tes  pour  l’équilibre  d’un  système  invariable  , sonique 
la force  principale  soit  nulle  et  que  le  mouvement  li- 
néaire principal  soit  nul. 

Les  équations  d’équilibre  sont  d’après  cela  : 

X=0,  Y = 0,  Z = 0,  L = 0,  M = 0,  N = 0: 

le  principe  énoncé  semble  être  en  défaut , car  il  n’y 
a que  six.  équations  d’équilibre , et  le  nombre  des  va- 
riables indépendantes  ^peut  être  très  - considérable. 
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Mais  il  faut  observer  rorps  quelconque  est 

déterminé  lorsqu’il  est  fixé  par  trois  de  ses  points , 
et  qu’aiusi  il  n’y  a jamais  plus  de  neuf  variables  indé- 
pendantes qui  se  réduisent  à six  par  les  trois  équa- 
tions de  condition,  qui  expriment  que  ces  trois  points 
sont  liés  entre  eux  d’une  manière  invariable. 

38.  Lors([ue  toutes  les  forces  du  système  sont  dans 
un  même  plan  , on  peut  prendre  ce  plan  pour  celui  des  ' 
xy  ; alors  les  angles  y,  y',  y",  sont  droits  , et  les  coor- 
données z,  z',  z",  etc.,  sontnullcsi  donc  dans  ce  cas 
^ particulier  , on  a : ' ^ 

Z = 0,  M=0,  N = 0, 

' ' ^ 

et  les  é(Juations  d’équilibre  se  réduisent  à 
X=0,  Y = 0,  L=0.’ 


» 39.  Les  conditions  d’équilibre  que  nous  venons  d’é- 

^ lablir  pouf  un  système  invariable  sont  entièrement 
les  mêmes  pour  un  corps  sobde , car  ce  dernier  n’est 
qu’un  cas  particulier  d’un  système  invariable  lié  par  des 
droites. 

Ces  conditions  d’équilibre  doivent  subsister  pour 
, ■*  tout  autre  système , mais  alors  elles  cessent  d’être  suffi- 

santes , et  il  faut  y joindre  dans  chaque  cas,  comme 
nous  le  verrons  bientôt , des  conditions  spéciales. 

Fig.  ai.  ' liO.  Ce  qui  précède  suffit  pour  trouver  les  conditions 
d’équilibre  de  deux  corps  V,V',  qui  s’appuient  l’un 
*'  ^ contre  l’autre  par  le  point  de  contact  o.  En  eliet , 
■'  su])posons  que  les  quantités  X , Y,  Z,  L,  INI,  jV,  du 
r.  corps  V se  changent  en  X',  Y',  Z',  L',  M',  ]V',  pour  le 

* corps  V’,  et  appelons  Za  les  coordonnégs  du  point 

( de  contact,  et  a,  b',  c les  angles  de  om  avec  les  axes 


Digitized  by  Google 


( 49  ) 

des  coordonnées.  Le  corp.s.  V'  opposera  une  résistance 
égale  à la  première  R que  lui  fera  éprouver  le  corps 
V : ainsi  il  suffit  de  chcrclier  isolément  l’équilibre  de 
cbacun  des  corps  , en  ajoutant  aux  forces  qui  le  solli- 
citent une  force  R agissant  suivant  mo  pour  le  premier 
et  m'o,  pour  le  deuxième  ; les  équations  d’équilibre 
sont  donc , d’un  côté  : * 

*X+Rcos.a'  = 0,  y+cos.ô'=0,  Z+Rcos.c'=0 
L+R  (xo  cos.  cos.  a')  = 0, 

M+R(s,cos.û' — xocos.c')  = 0 
N+R  cos . cf — Zj  cos.  ô')  = 0 , 

ét  de  l’autre: 

X' — Rcos.a'  = 0,  Y = — Rcos.i'  = 0,  Z — Rcos.c'  = 0 
L — R(XoCos.ô' — •^ocos.fl')=0,  M — R(s.,cos.û' — Xocos.c')=0 
N — R(_ycos.y — scos.ô')  = 0 : 

ajoutant  les  équations  correspondantes  deux  à deux  , 
on  trouve  immédiatement  : ' 

X+X'=0,  Y+Y'  = 0,  Z+Z'=0 
. / L-|-L'  = 0,  M+M'=0,  N+N'=0. 

Les  douze  équations  d’équilibre  se  réduisent  à onze 
par  l’éliminatiou  de  R,  qui  devra  être  une  quantité 
positive  pour  que  les  deux  corps  s’appuient  réellement  _ 
l’un  contre  l’autre. 

Quel  que  soit  le  nombre  de  corps  en  contact,  il  sera 
aisé  de  trouver  les  conditions  d’équilibre , dont  le  nom- 
bre  sera  six  fois  celui  des  corps  moins  celui  des  con- 
tacts.  ,-f;‘  i ' 
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S III- 

' Systèmes  équivalents . 

fcl.  On  dit  que  deux  systèmes  de  forces  sont  équi- 
valents lorsqu’ils  sontj  chacun  en  particulier,  capa- 
bles de  faire  équilibrç  à un  même  troisième  système  ; 
ainsi  supposons  que  le  système  des  forces  P, P' ,P",  e|c. , 
agisse  sur  des  points  liés  entre  eux  par  telles  conditions 
qu’on  voudra  ; si  ces  forces  ne  sont  pas  capables  d éta- 
blir l’équilibre  et  que  ce  dernier  ait  lieu  par  l’addition 
d’un  système  de  forces  R, R', R”,  etc.,  si  en  outre  le  sys- 
tème auxiliaire  nécessaire  pour  maintenir  l’équilibre» 
lorsque  les  forces  P, P', P'',  etc.,  sont  remplacées  par 
d’autres  Q,Q',Q”,  etc.,  est  encore  R,R’, R",  etc.,  les  deux 
systèmes  P,P',F',  etc.,  Q,Q',Q",  etc.,  sont  équivalents. 
Désignons  par  X,Y,Z  les  sommes  des  projections  des 
forces  P,P,P",  etc.,  sur  les  axes,  par  X.  ,Y,,Z_  celles 
des  forces  Q.Q'.Q".  etc.,  et  enfin  par  Xa,Yj,Zi,  celles 
des  forces  auxiliaires  ; puisque  ce  dernier  système  fait 
équilibre  à chacun  des  deux  autres , on  aura  : 

x+x,=o,  yVy,=o,  Z+Z,=0 

de  même  : 

X.-hX.  = 0,  Y,4-Y,  = 0,  Z,+Z,=0, 

d’où  l’on  déduit  : i • . 

X = X..  Y = Y.,  Z=Z,:  ' 

on  trouverait  de  même  évidemment  : j 

f 

/.  L = L,,  M = M,.  N=N,. 
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donc  pour  que  deux  systèmes  soient  équivalents  ^ il 
faut  et  il  suffit  que  la  force  principale  et  le  moment 
linéaire  principal  soient  les  mêmes. 

42.  Maintenaut  il  est  facile  devoir  dans  quel  cas  un 
systèrne  invariable  peut  se  réduire  à une  force  unique  ; 
en  effet , supposons  que  cette  force  unique  R existe  ; 
et  désignons  par  af,c  ses  angles  avec  les  axes  des 
coordonnées,  par  X,Y,Z,  ses  projections  sur  ces  axes 
par  K son  moment  linéaire , et  enfin  par/,m,n,L,M,N, 
les  angles  et  les  projections  de  ce  moment,  alors  on 
aura  les  six  équations  (c)  : 

Rcos.<z=X,  Rcos.^»=Y,  Rcos.c=Z  etKco$./=L, 

Kcos.ni=M,  Kcos.n  = N:' 

» 

or,  les  trois  premières  sont  précisément  celles  qui  dé- 
terminent la  force  principale  de  grandeur  et  de  direc- 
tion , et  de  même  les  trois  autres  ont  servi  à détermi- 
na la  grandeur  et  la  direction  du  moment  linéaire  prin- 
cipal ; ainsi  la  force  unique  doit  être  égale  et  parallèle 
à la  force  principale  et  son  moment  linéaire  doit  être^ 
égal  et  parallèle  au  moment  linéaire  principal;  d’après 
cela , si  par  l’origine  des  coordonnées  centre  des  mo- 
ments, on  mène  le  moment  linéaire  principal  et  un 
plan  linéaire  perpendiculaire  à sa  direction  et  qui  sera 
le  plan  des  moments , la  résultante  devra  être  dans  ce*' 
plan , et  la  force  principale  qui  lui  est  parallèle  sera 
aussi  parallèle  au  plan  des  moments , et  par  suite  per- 
pendiculaire au  moment  linéaire  principal;  ainsi  ou  a 
l’équation  de  condition  : . , 

cos.  acos,  l~hœs.  ôcos.  m+  cos.  ccos.l==  0 
mi  bien  (d^LX+MY-t-NZ=0;  on  adepliisX'4-Y’-fZ’=0, 
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^ car  évidemment  Ic^ trois  quantités  X,Y,Z  ne  peuvent 
pas  être  tïulles  en  même  temps  ; donc  l’existence 
’ d’une  force  unique  dépend  de  celle  de  ces  deux 
équations.  * ’ 

, ^ . Récipro^einent  ces  deux  équations  étantsatisfaites', 
ily;a  une  résultante  unique  : pour  le  prouver , il  suffit 
de  faire  voir  que  l’on  peut  toujours  trouver  une  force- 
telle  que  les  équations  (c)  soient  satisfaites.  Par  l’ori- 
gine des  coordonnées , menons  une  ligne  qui  fasse 
avec  les  axes  des  angles  et  sur  celte  ligne , con- 

' struisons  le  moment  linéaire  principal  ; puis  par  l’ori- 
gine même , traçons  un  plan  perpendiculaire  à cette 
ligne,  et  tirons  également  une  autre  ligne  qui  fasse  cavcc 
les  axes  des  angles  a,b,c.  Cette  dernière  sera  la  for- 
ce principale  qui  sera  parallèle  au  plan  des  moments 
dont  nous  avons  l’équation  {d)  ; donc  il  sera  possible 
de  tracer  dans  ce  plan  une  force  parallèle  à la  force 
principale  et  de  prendre  sur  sa  direction  une  longueyr 
égateÿ^la  force  principale,  alors  les  trois  premières 
^ sont  satisfaites,  et  la  résultante  est  déter- 

^ miniredè  grandeur  et  de  direction , et  il  ne  reste  plus 
qq^  fixer  un  de  ses  points.  D’abord  elle  ne  peut  pas 
*'pàsser  par  l’origine,  puisque  son  moment  K=Rr  n’est 
pas  nul  et  si  p^r  cette  origine  on  tire  une  ligne  perpendi- 
« „çulaire  à sa  direction , en  prenant  de  part  et  d’autre 
^ sur  cette  ligne  une  longueur  égale  à 


kL’+M’+lS’ 

R 


et  en  menant  par  les  extrémités  de  ces  deux  longueurs 
deux  bgnes  égales  et  parallèles  à la  force  principale , 
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la  résultante  ne  pourra  prendre  que  Tune  de  ces  deux 
positions  , mais  son  moment  linéaire  devant  aussi  être 
égal  et  parallèle  au  moment  linéaire  principal  qui  est 
déterminé  de  sens  ]>ar  rapport  à l’origine , il  faudra 
prendre  celle  des  deux  forces  précédentes  qui  tendra  à 
faire  tourner  le  plan  du  moment  linéaire  principal  par 
un  mouvement  direct , ainsi  la  résultante  unique  est 
parfaitement  déterminée  : donc  les  deux  équations 

LX+MY+NZ=0.  X»+Y*+Z’>0 

sont  nécessaires  et  suffisantes. 

On  peut  arriver  autrement  aux  conditions  d’équi- 
libre. D’abord  nous  sommes  toujours  maîtres  de  pren- 
dre une  force  égale  et  parallèle  à la  force  principale , et 
les  trois  premières  des  équations  (c)  sont  satisfaites.  Il 
ne  reste  plus  qu’à  chercher  s’il  existe  dans  l’espace  un 
point  JS, y, Z,  tel  que  si  on  y applique  la  force  précé- 
dente, les  trois  autres  équations (c)  soient  satisfaites; 
or,  dans  ce  cas  ces  équations  deviennent  ; 

R(^cos.c— 2cos.è)=  L,  R(zcos.<7— a-cos.e)  = M 
R(j:cos.à — ^^cos.u)  = N ou^Z — zY  = L,' 
zX — xZ=M,  jsY — ,yX=N  : 

multipliant  la  première  par  X.  la  deuxième  par  Y,  la 
troisième  par  Z,  et  ajoutant,  il  vient  : 

LY-hMY-i-NZ=U, 

équation  connue,  et  qui  montre  que  ces  trois  équations 
n’en  forment  que  deux  distinctes , et  qu’il  y a une  infi- 
nité de  points  en  ligne  droite  qui  peuvent  satisfaire  à 
la  question,  ce  qui  doit  être,  puisque  la  résultante 
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peut  être  appliquée  en  un  point  quelconque  de  sa  di- 
rection. 

43.  Reprenons  les  deux  équations  précédentes 
LX+MY+NZ=0.  X’+Ym-Z’>0: 
si  la  seconde  n’est  pas  satisfaite , et  si  on  a au  contraire 


X’+Y’+Z*=0ou  X=0,  Y=0,  Z=0. 

il  n'y  atira  pas  de  résultante  unique,  et  la  somme  des 
projections  sur  chacun  des  axes  étant  nulle , le  système 
ne  pourra  se  réduire  qu’à  un  couple.  Il  est  facile  de 
prouver  qu’en  eflet  il  existe  toujours  un  couple  capa- 
ble de  faire  équilibre  au  système  des  forces  données 
ce  qui  se  réduit  à démontrer  la  possibilité  de  trouver 
un  couple  dont  le  moment  linéaire  soit  égal  et  parallèle 
au  moment  linéaire  principal  : or,  si  par  un  point  quel- 
conque de  l’espace  on  mène  un  plan  perpendiculaire 
au  moment  linéaire  principal,  tout  couple  tracé  dans 
ce  plan  aura  son  moment  linéaire  parallèle  au  moment 
principal.  Soit  Qlaforce  ducoupleetg  laperpendicu-  » 
luire  abaissée  sur  sa  direction  du  point  d’application 
de  l’autre  force,  il  reste  à satisfaire  à l’égalité 

Qç  = H7+M^+F: 

ce  qui  peut  se  faire  d’une  infinité  de  manières , en  dé- 
terminant convenablement  Q ouç  d’après  la  valeur  de 
ç ou  Q : donc  le  sjstèmc  peut  toujours  se  réduire  à un 
couple,  et  le  sens  de  ce  couple  est  déterminé,  puisqu’il 
doit  imprimer  un  mouvement  direct  au  plan  des  mo- 
ments. 

44.  Quel  que  soit  le  système , on  peut  toujours  le 
décomposer  en  deux  autres  tels  que , pour  le  premier. 
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les  quantités  X,Y,Z,L,  M,  N deviennent  X,  Y,  Z. 

0,  0,  0,  et  pour  le  deuxième  0,  0,  0,  L,  M,  N : le 
premier  aura  une  résultante  unique;  le  deuxième  se 
réduira  à un  couple  : donc  tout  système  peut  être  ra- 
mené à une  force  et  un  couple. 

ko.  Observons  maintenant  que,  d’après  ce  qui  pré-  Fig.  aa. 
cède , un  couple  peut  être  transporté  partout  où  on 
voudra  dans  son  plan  ou  dans  tout  autre  plan  pa- 
rallèle et  tourné  arbitrairement  dans  ce  plan  ; par  con- 
séquent, on  peut  disposer  du  couple  précédent  de 
manière  que  l’une  des  extrémités  du  bras  du  couple  ^ 
coïncide  avecle  point  d’application  A delà  force  uni- 
que R';  alors  les  deux  forces  P,  R'  se  composent  en  une 
seule  R,  qui  n’est  pas  en  général  dans  le  même  plan  que 
l’autre  force  du  couple  ; donc  un  système  quelconque 
invariable  de  forces  peut  toujours  se  réduire  à deux  , 

forces  qui  ne  sont  pas  en  général  dans  le  même  ■ 

plan. 

De  plus,  il  y a une  infinité  de  manières  d’opérer' 
cette  réduction , car  le  couple  peut  être  changé  ;en  un 
autre  équivalent  d’une  foule  de  manières.  On  voit  en  * 
elfet  que  pour  un  couple,  la  force  principale  étant 
nulle,  la  condition  nécessaire  et  suffisante  pour  que 
deux  couples  soient  équivalents , est  que  le  moment  li-  a> 
néaire  soit  le  même , et  il  y a évidemment  une  infinité 
de  manières  de  la  remplir.  On  voit  encore  qu’on  peut  “ ' 
toujours  disposer  du  moment  de  manière  que  l’une  des 
forces  soit  appliquée  à l’origine  des  coordonnées. 

46.  On  peut  opérer  la  réduction  d’un  système  de 
plusieurs  autres  manières.  Ainsi , par  exemple , rien 
ne  nous  empêche  de  partager  lé  système  donné  en  deux 
autres  tels  que  pour  le  premier,  les  quantités  X,  Y,  Z, 
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L,M,  N «levienncnt  X,  Y,  0,  0,  0,  N , et  pour  le 
deuxième  0,  0,  Z,  L,  M,  0 : dans  ces  deux  nouveaux 
systèmes,  la  condition  LX4-MY+1NZ  = 0 est  toujours 
satisiaite , en  sorte"  que  le  premier  peut  se  transformer 
en  une  force  unique  ou  un  couple,  selon  que  les  quan- 
tités X,  Y ne  seront  pas  ou  seront  nullcs  : s’il  y a une 
force  unique,  les  projections  du  moment  linéaire  prin- 
cipal ou  du  moment  linéaire  de  cette  force  sur  les  axes 
des  X et  desj)^  étant  nulles , il  en  résulte  que  ce  moment 
linéaire  est  parallèle  à l’axe  des  z , ou  que  la  force  elle- 
même  se  trouve  dans  le  plan  xy,  et  passe  de  plus  par 
l’origine  dans  le  cas  où  N = 0 : s’il  y a un  couple , son 
moment  linéaire  étant  toujours  égal  et  parallèle  au 
moment  linéaire  principal , ce  couple  se  trouve  encore 
dans  le  plan  et  quand  N = 0,  le  point  d’applica- 
tion de  l’une  des  forces  est  à l’origine.  De  même , le 
deuxième  système  se  réduira  à un  couple  ou  à une  force 
selon  que  z sera  ou  ne  sera  pas  nul.  Dans  le  deuxième 
^cas,  la  projection  du  moment  linéaire  sur  l’axe  des  z 
étant  nulle,  le  plan  des  moments,  et  par  suite  cette 
force  est  parallèle  à l’axe  des  z et  passe  par  l’origine 
siL=0,M=0  : si  c’est  un  couple,  on  en  conclura 
également  qne  son  plan  est  parallèle  à l’axe  des  z : donc 
on  peut  toujours  transformer  un  système  invariable  en 
deux  autres  dirigés , l’un  dans  le  plan  des  xy,  l’autre 
parallèlement  à l’axe  des  z ou  perpendiculaire  au  pre- 
mier plan , ou  bien  parce  que  l’axe  des  z est  arbitraire, 
on  peut  toujours  changer  le  système  en  deux  autres  , 
iun  parallèle  k un  axe  donné , 1 autre  situé  dans  un 
plan  perpendiculaire  a cet  axe. 


Equilibre  d’un  corps  solide  assujetti  à certaines 
conditions. 

4.7.  Si  le  système  invariable  ou  corps  solide  qui 
doit  rester  en  équilibre  renferme  un  point  Gxe,  rien 
ne  nous  empêche  de  prendre  ce  point  fixe  pour  centre 
des  moments  et  d’y  placer  l’origine  des  coordonnées  : 
or,  d’après  ce  qui  précède , on  peut  réduire  le  système 
à une  force  passant  par  l’origine,  qui  est  détruite  par 
la  résistance  du  point  fixe,  et  à un  couple  dont  l’une 
des  forces  est  encore  appliquée  à l’origine  où  elle  est 
détruite  : il  ne  reste  plus  que  la  deuxième  force  du 
couple  : pour  que  cette  dernière  ne  trouble  point  l’équi- 
libre, il  faudra  qu’elle  soit  appliquée  à l’origine,  ou 
qjj|e  le  moment  linéaire  du  couple  soit  nul: mais  ce 
moment  est  égal  au  moment  linéaire  principal,  les 
équations  d’équilibre  sont  donc 

K=0  ou  L=0,  M=0,  N=0. 

- 48.  Supposons  que  le  système  ou  corps  solide  soit 
assujetti  à tourner  autour  d’un  axe  fixe  sans  pouvoir 
glisser  dans  le  sens  de  sa  longueur  : prenons  l’axe  fixe 
'pour  axe  des  z,  et  plaçons  l’un  des  points  fixes  à l’ori- 
gine des  coordonnées.  Comme  dans  le  cas  que  nous  ve- 
nons d’examiner,  il  n’y  aura  que  le  couple  qui  pourra 
troubler  l’équilibre  : pour  qu’il  ne  produise  aucun  effet, 
il  suffira  qu’il  rencontre  l’axe  des  z,  ou  que  cet  axe  soit 
compris  dans  le  plan  du  couple , ou  bien  enfin  que  la 
projection  sur  l’axe  des  z du  moment  linéaire  du  couple 
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ouJii  moment  linéaire  principal  soit  nulle,  ce  qui  four- 
nit une  seule  équation  d’équilibre  N = 0. 

Si  le  corps  pouvait  en  outre  prendre  un  mouvement 
de  translation  le  long  de  l’axe  fixe , le  plan  du  couple 
devrait  toujours  passer  par  cet  axe,  ce  qui  reproduit 
l’équation  N = 0 ; mais  il  ne  suffirait  plus  que  la  force 
unique  passât  par  l’origine  pour  être  détruite,  il  fau- 
drait encore  qu’elle  fût  située  dans  le  plan  des  xy  per- 
pendiculaire à l’axe  fixe,  ce  qui  exige  que  sa  projection 
sur  l’axe  des  z soit  nulle,  ou  que  l’on  ait  Z.—0  : les  deux 
équations  d’équilibre  sont  donc  : ^ 

Z=0,  N=0. 

k9.  Supposons  enfin  que  le  système  ou  le  corps  soit 
assujetti  à la  condition  qu’un  certain  nombre  de  ses 
points  doivent  rester  dans  un  plan  donné , en  sorte  que 
le  système  ne  puisse  prendre  qu’un  mouvement  de  trans- 
lation ou  de  rotation  le  long  de  ce  plan , c’est-à-dire  de 
manière  que  chacun  de  ses  points  décrive  des  lignes  pa- 
rallèles à ce  plan. 

Prenons  ce  plan  pour  plan  des  xj'  : nous  pouvons 
décomposer  le  système  en  deux  autres,  l’un  parallèle 
à l’axe  des  z,  l’autre  situé  dans  le  plan  xj^  ; le  premier 
ne  peut  produire  aucun  effet , mais  pour  que  le  deuxiè- 
me ne  trouble  point  l’équilibre,  il  faut  que  la  résul- 
tante soit  nulle  , ou  que  l’on  ait  X=  0,  Y = 0 ; il  faut 
de  plus  que  N = 0,  car  autrement,  comme  nous  l’avons 
vu,  ce  système  se  réduirait  à un  couple  situé  dans  le 
plan  xy,  et  qui  imprimerait  un  mouvemeut.  Les  équa- 
tions d’équilibre  sont  donc  : 

X=0,  Y=0,  N=0. 

■r  ■ * 
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50.  On  peut  remarquer  que  dans  les  divers  systèmes 
que  nous  venons  de  considérer,  le  nombre  des  condi- 
tions d’équilibre  est  encore  égal  à celui  des  variables 
indépendantes.  En  effet , dans  le  cas  d’un  point  fixe 
l’on  peut  prendre  ce  point  pour  l’un  des  trois  points 
qui  suffisent  pour  fixer  un  système  quelconque  : alors 
il  n’y  a plus  que  six  variables  indépendantes  , mais  la 
distance  des  deux  autres  points  et  celles  de  ces  derniers 
au  point  fixe  devant  rester  invariables , les  variables 
indépendantes  se  réduisent  à trois  comme  les  condi- 
tions d’équilibre  ; dans  le  cas  d’un  axe  fixe , on  peut 
prendre  cet  axe  pour  axe  des  z,  et  alors  le  troisième  point 
étant  déterminé  par  deux  de  ses  coordonnées,  doit 
se  trouver  sur  un  cercle  perpendiculaire  à cet  axe.  Il 
n’y  a donc  qu’une  variiible  indépendante , comme  il  n’y 
a qu’une  éejuation  d’équilibre.  Si  en  outre  le  système 
peut  prendre  un  mouvement  de  translation , il  y a deux 
variables  indépentbmtes  et  deux  équations  d’équilibre. 
Enfin  dans  le  uis  d’un  plan  fixe,  les  trois  points  peuvent 
élrcprisdans  ce  plan  qui  n’est  autre  chose  que  celui  des 
xy-,  alors  il  y a six  variables  indépendantes  qui  se  ré- 
duisent à trois , puisque  les  distances  de  ces  trois  points 
doivent  rester  invariables  et  on  a aussi  trois  équations 
d’équilibre  X=0,  Y = 0,  N = 0qui  sont  précisément 
celles  d’un  système  de  forces  situées  dans  un  même 
plan. 

51.  Nous  venons  de  voir  que  lorsque  N=0,  le  sys- 
tème est  en  équilibre  autour  de  l’axe  des  z , on  verrait 

’ de  même  que  pour  L = 0,  il  est  équilibre  autour  de 
l’axe  des  x,  et  pour  M =0  autour  de  l’axe  des  y ; d’où 
l’on  conclut  que  ces  trois  équations  ayant  lieu  en  même 
temps , le  système  ne  peut  prendre  qu’un  mouvement 
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autour  de  l'origine  : ce  n’est  pas  une  démonstration  ri- 
goureuse, mais  une  analogie  utile  à remarquer,  et  qui 
montre  que  pour  qu’un  système  reste  en  équilibre  au- 
tour d’un  point  fixe,  il  suffit  qu’il  reste  en  équilibre 
autour  de  trois  axes  rectangulaires  menés  par  ce  point 
et  regardés  successivement  comme  des  axes  fixes. 

52.  Les  diflérents  cas  d’équilibre  d’un  corps  assu- 
jetti à certaines  conditions  renferment  les  macliines 
simples,  telles  que  le  levier,  la  poulie,  le  treuil,  le 
plan  incliné  et  l’application  de  la  théorie  à ces  machines 
n’oflre  aucune  difficulté;  nous  nous  contenterons  de 
rapporter  ici  ce  qui  concerne  le  levier. 

Nous  avons  vu  que  lorsque  le  système  renferme  un 
point  fixe,  les  conditions  d’équilibre  sont  : 

L = 0,  M=0,  N=0, 

ou  bien 

Ppcos.  a+P'^COS.  a’+<5'  = 0 
Ppcos.p+Pp'cos.  f'+<S‘=rO 
Pp  cos . 7 +P^'cos.  7'+ .S*  = 0 . 

Si  le  système  se  réduit  à deux  forces , ces  équations  de- 
viennent ; 

I^cos.  a= — P^'cos. a‘,  Ppcos. P = — Py cos. 

Ppcos.  7 = ■ — P'p'cos . 7', 

d’où  l’on  déduit 

Pp=Pp'et  COS.a  = — cos.  a' 

C08.p  = — COS.^',  COS.7=r — COS. 7': 

ainsi,  dans  ce  cas,  les  moments  des  deux  forces  sont 
• égaux , comptés  sur  la  même  droite  et  en  sens  contraire,- 
ce  qui  montre  que  les  forces  sont  dans  un  même  plan , 
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qu’elles  agissent  en  sens  contraire,  et  qu’elles  ont  des 
moments  égaux  : donc , pour  l’équilibre  d’un  levier  sol- 
licité par  deux  forces  , il  faut  que  ces  forces  soient  dans 
un  même  plan.,  quelles  tendent  à faire  tourner  le  le~ 
^ oieren  sens  contraire , et  quelles  soient  entre  elles  in- 
versement comme  les  perpendiculaires  abaissées  du 
* point  d’ appui  sur  leur  direction. 

On  peut  parvenir  directement  à ce  résultat,  car  le 
moment  principal  étant  nul,  les  moments  des  deux 
forces  doivent  être  égaux  et  de  signe  contraire , ou  bien 
les  deux  forces  doivent  être  dans  le  même  plan , agir  en 
sens  contraire,  et  de  plus  régalitéi|es  moments  em- 
porte la  condition  que  les  forces  iM||k  entre  elles  in- 
versement comme  les  perpendiculâmes  abaissées  du 
point  d’appui  sur  leurs  directions. 

Si  le  levier  est  droit  et  les  forces  parallèles , l’inspec- 
tion seule  de  la  figure  montre  que  les  forces  sont  en 
raison  inverse  du  bras  de  levier.  Le  calcul  confirme  ce 
résultat.  En  efi’et,  le  point  d’appui  étant  à l’origine , 
les  équations  d’équilibre  sont , en  appelant  xjz,  x'j'z' 
les  coordonnées  des  points  d’applications 

P(y  COS.7 — s COS.pj+P'C/cOS.'/ z'  COS.j3')=0 

P(s  cos. a — j:cos.7)-|-P'(2'  cos. a' — x'  cos.7')=0 
P ( j:cos  . P — Y cos-.'o)+P'{x'cos . p' — f cos . a'  ) =0 

d’où  l’on  tire 

P-c+Fj:'  _ P^+Py  _ Pz+PV 
cos.a  cos. (3  C0S.7 

' " " • 
et  ces  dernières  équations  sont  satisfaites  en  posant 

Pjc=:  — P'x',  Pj>=  — Py,  Ps=  — Fz 
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p___£ y z'  v'jc''+y'+z'' 

^ y~ 

égalités  qui  montrent  que  les  points  xjz,  x'j'z  sont 
sur  une  ligne  droite  passant  par  l’origine  , et  que  les 
forces  P,  P'  sont  en  raison  inverse  des  bras  de  leviers.  ' 


CHAPITRE  III. 

RÉDUCTION,  COMPOSITION  ET  EQUILIBRE  d’d N SYSTÈME 
DE  FORCES  PARALLÈLES. 

53.  Considérons  un  système  de  forces  parallèles 
appliquées  à des  points  liés  entre  eux  d’une  manière 
invariable,  et  conservons  toujours  les  mêmes  notations: 
puisque  les  forces  sont  toutes  pandlèles , on  aura  , sui- 
vant qu’elles  agiront  dans  le  même  sens  ou  en  sens 
contraire , 

cos.a'=  + cos.à , cos.S'=  cos.f , cos.y=  + cos. y , 
de  même 

€os.g"=  + cos. g , cos.^"=  + cos.p,  cos.7"=  C0S.7.  etc. 

et  les  valeurs  de  X,  Y,  Z deviennent 

X=(P4;,P'iP"...)cos.g,  Y=(P±P'±P"..  )cos.S, 
Z=(P  + P'±P'  ...)cOS.y  : 

il  faut  observer  de  prendre  dans  ces  trois  équations  le 
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même  signe  ])Our  chaque  force  : par  la  même  raison  les 
valeurs  de  L,  M,  N sont  dans  ce  cas 

L = (Pj'±P>±Py'.-.)cos.7— (P3±PV±P"s"...)cos.p 
M=(Pz±Fz' + P"z". . .)cos.a— (Px±Fy±P'V'..  .)cos.  7 
N = (Px±Fa/±  P" x" . . Ocos.p— (P^±Py  ± Py .)  cos  .a 

en  donnant  encore  dans  chaque  équation  le  même  si 
gne  à chaque  force.  Or,  si  l’on  mnltiplie  ces  trois  der- 
nières équations , la  première  par  cos.  k,  la  deuxième 
par  cos.  P et  la  troisème  par  cos.  7,  il  vient,  en  ajoutant 

L cos . a+M  cos.  P +N  co.s . 7 = 0 

et  en  vertu  des  valeurs  précédentes  de  X,  Y,  Z , cette 
égalité  équivaut  à la  suivante 

LX+MY+NZ=0: 


donc , d’apres  ce  que  nous  avons  vu , un  système  de 
forces  parallèles  est  toujours  réductible  à une  force 
unique  ou  à un  couple  selon  quon  a 

X*+Y’+Z*>  0 ou  X’+ Y*+Z’= 0 


5^.  En  élevant  au  carré  les  valeurs  de  X,  Y,  Z et 
ajoutant,  on  obtient 


X’+Y*+Z*=R‘=(P±F  + F'...)* 
ou 

±R=P±F±F'... 


Il  y a une  somme  de  forces  positives  et  une  somme  de 
forces  négatives  ; mais  rien  ne  nous  empêche  de  pren- 
dre pour  le  sens  positif  celui  de  la  plus  grande  somme, 
et  de  supposer  que  P appartient  à cette  dernière,  alors 
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on  a simplement  ' 

R 

ainsi  la  force  principale  est  égale  à la  somme  des forces 
proposées  : de  plus  on  a : 

, X=Rcos.«,  Y=Rcos.t,  Z=Rcos.c, 

en  vertu  de  ces  équations  et  de  l’expression  de  R , les 
valeurs  primitives  de  X,  Y,  Z donnent 

jî^cos.<z=cos.a,  _+ cos.i=cos.p,  +.cos.c=cos.7, 

ce  (Jui  montre  que  la  force  principale  est  parallèle  aux 
forces  proposées  et  agit  dans  le  sens  de  la  plus  grande 
somme  ; donc  aussi  la  force  unique  ou  la  résultante  est 
parallèle  aux  forces  données  et  égale  à leur  somme 
algébrique. 

Si  la  somme  des  forces  qui  agissent  dans  un  sens  est 
égale  à celle  des  forces  qui  agissent  dans  un  sens  oppo- 
sé , la  résultante  R est  nulle , et  le  système  se  réduit  à 
un  couple  dont  le  plan  est  parallèle  aux  forces  données, 
ou  dont  le  moment  linéaire  est  perpendiculaire  à la  di-  • 
rection  de  ces  forces  : pour  le  démontrer,  il  suffit  de 
faire  voir  que  le  moment  linéaire  principal  qui  lui  est 
égal  est  perpendiculaire  aux  directions  des  forces.  Or, 
nous  avons  trouvé  ci-dessus  l’équation 

Lcos.a+Mcos.p4'Ncos.7=0;  ‘ 

nous  avons  de  plus 

Kcos./=L,  Kcos.m=M,  Kcos.n  = N, 

ainsi  on  peut  remplacer  L,  M,  N par  les  quantités  pro- 
portionnelles • ^ 

cos.  a,  cos.  (î,  cos.  7 t 
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et  on  obtient 

cos.  acos.Z+cos.  (3cos.  ni+cos.ycos.  /t  = 0, 
ce  qu’il  fallait  établir. 

Voyons  maintenant  quels  sont  les  points  d’applica- 
tion de  la  force  unique  ou  de  la  résultante  lorsqu’elle 
existe. 

Désifjnons  par  £,  r,,  ï les  coordonnées  des  points  cher- 
chés , nous  avons  vu  que  pour  que  deux  systèmes  soient 
équivalents,  il  faut  que  la  force  principale  et  le  moment 
principal  soient  les  mêmes  : ainsi , dans  le  cas  qui  nous 
occupe,  le  moment  linéaire  de  la  force  unique  doit  être 
égal  au  moment  linéaire  principal,  ou  bien  avoir  les 
memes  projections  sur  les  axes  : cette  condition  est  expri- 
mée par  les  trois  équations 

R (r,  cos . 7 — ï cos . S)  = L,  R (Ç  cos . a — ç cos  .7  ) = M , 

R(çcos.p — »C0S.a)  = N: 

or,  ces  trois  équations  se  réduisent  à deux  , car  en  les 
multipliant  respectivement  par  cos.  i,  cos.  cos.  7,  on 
tombe  sur  l’identité  0 = 0 ; donc  le  lien  des  points 
cherchés  est  une  drqite , ce  ‘qui  devait  être , et  l’on 
peut  voir  de  nouveau  que  cette  droite  est  parallèle 
aux  forces  données , car  si  par  l’origine  on  mène  une 
force  parallèle  à la  droite  donnée  par  les  équations  pré-  * 

. E >,  Ç 

cedeutes  , ses  ecruations  seront = — : 

^ COS.  a cos.  P cos.  7 

ainsi  cette  force  est  parallèle  à celles  du  système. 

55.  Si  dans  les  équations  précédentes  on  remplace 
L,  M,  N par  leur  première  valeur  en  fonction  des  forces, 
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R(r)COS.7 — ïcos.^)  = (P^+Py..-)ros.7 — (Pz  + Fz'...)cos.p 
R ( Ç cos . a—  Çcos.7)  = (Pz  + P'z'...)cos  a — ( Pj:  + P' j:' . . . ) cos . 7 
,R(çcos.j3 — >icos.a)  = (Pj:  + P'a/...)cos  f — (P^  + Fy...)cos.i 

Ces  trois  équations  sont  satisfaites  en  posant: 

(3)R/)  = P^±Py±...  (2)  Rï  = Pz±P'z'±... 

(1)  R|=Pa:+.P'jr'+,... 

ces  équations  déterminent  le  point  d’application  Ç,  r),  ï 
delà  résultante  : on  voit  que  les  valeurs  de  ces  coor- 
données sont  indépendantes  de  x,  |3,  ■/,  c’est-à-dire  delà 
direction  des  forces,  donc  le  point  ainsi  déterminé 
appartient  à la  résultante  , quelle  que  soit  la  direction 
des  forces,  et  alors  même  que  toutes  les  forces  varient 
proportionnellement  ; ce  point  se  nomme  centre  des 
forces  parallèles.  ’ 

Les  coordonnées  du  centre  des  forces  parallèles  sont 

Pa:±PV±...  Pr  + Fy'...  ,,  Pz±PV... 

P + F...  ’ P±F...  P + F... 

, Par +P'j/ 

or  il  est  évident  que  une  moyenne 

entre  les  .abscisses  x,  x,  x",  &,  d’où  il  est  aisé  de  con- 
clure que  lorsque  toutes  les  forces  agissent  dans  le  même 
sens , le  centre  des  forces  est  entre  les  deux  points  d’ap- 
plication les  plus  éloignés;  c’est  pour  cela  que  le  centre 
des  forces  parallèles  a reçu  pendant  longtemps  la  fausse 
dénomination  de  cenfré  des  moyennes  distances . 

56.  On  appelle  moment  d’une  force,  par  rapport  à 
un  plan , le  produit  de  cette  force  par  la  perpendicu- 
laire abaissée  de  son  point  d’application  sur  le  plan , 
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donc  les  équations  (1)  (2)  (3)  sont  faciles  à traduire,  et 
elles  expriment  que  le  moment  de  la  résultante , par 
rapport  h chacun  des  plans  coordonnés,  et  par  suite 
par  rapport  a un  plan  quelconque,  est  égal  à la  somme 
des  moments  des  composantes  par  rapport  au  même 
plan . 

D après  cela  , les  coordonnées  du  centre  s’obtiennent 
eu  divis-'int  les  sommes  des  moments  des  composantes, 
par  rapport  a chaque  plan  des  coordonnées  par  la 
somme  des  forces. 

51.  Si  tous  les  points  d'application  sont  dans  un 
même  plan,  le  centre  des  forces  s’y  trouvera  aussi: 
en  effet,  si  on  projette  les  points  inapplication  sur  un 
•ixe  perpendiculaire  à ce  plan , toutes  les  projections 
SC  réuniront  eu  une  seule  qui  sera  aussi  celle  du  cen- 
tre des  forces , puisque  ce  dernier  se  trouve  entre  les 
poilits  d’application  , du  moins  , lorsque  les  forces  agis- 
sent dans  un  même  sens,  mais  cela  est  vrai  lorsque  les 
forces  agissent  en  sens  divers  ; prenons  pour  plan  des 
xy  le  plan  des  forces,  alors  tous  les  z des  points  d’ap- 
plications seront  nuis  , et  par  suite?  le  sera  aussi;  ou 
bien  encore  soit  • * 

A x+ 2 D 

le  plan  donné;  si  on  multiplie  les  équations  (1),(2),(3), 
par  A, B etC,  l’on  obtient  en  ajoutant 

RtAï+B«+C?)=D(P±P'±L)=DR , 

ou 

AÇ+Br,-fC?=I), 

ce  qui  montre  que  le  centre  des  forces  se  trouve  dans  le 
plan  donné. 


i ^ jjr  •J’’  . 


' Digjî?ed  by  Google 

r 


( (58  ) 

58-  Si  tous  les  points  d’application  sont  sur  une 
même  droite  , le  centre  des  forces  est  sur  cette  droite  ^ 
car  il  doit  se  trouver  dans  tous  les  plans  passant  par 
cette  droite. 

Considérons  le  cas  de  deux  forces  agissant  aux 
extrémités  d’une  droite,  alors  on  a 

RÇ=PxiP  .r',  R>i=P^Ht;Py , R'=Pz+P'z'  » 

si  elles  agissent  dans  le  même  sens , 

R=P+P', 

et  par  suite 

(P+P')Ç=Pj:+P'jr',  (P+P')»=Pj+Py,  (P+P');=P>'+Fy, 
d’où 

y _x-l  _y—r>  ^ _y 

P ~ l—x'  ~ r.—y  “ s'  ~ 

ce  qui  prouve  que  le  point  d’application  de  la  résul- 
tante , se  trouve  sur  la  droite  d’application,  entre 
ces  deux  points  d’application,  et  divise  cette  droite  en 
parties  inversement  proportionnelles  aux  forces.  Si 
les  forces  agissaient  A sens  contraire , on  aurait 

P'  g— J __  >1— r _ r )•+(>;— r )• 

P ~ ç— "■  ^-y  ç-z'  ~ ’ 

ainsi  dans  ce  cas , le  point  d’application  de  la  résul- 
tante se  trouverait  en  dehors  des  deux  points  d appli- 
cation du  côté  de  la  plus  grande  force. 

Du  reste , nous  allons  voir  que  la  géométrie  con- 
duit directement  à ce  résultat  et  aux  précédents. 
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59.  Soient  P et  Q les  deux  composantes  agissant  pi.r.  aj 
aux  points  a et  i de  la  droite  inllexible  ab,  suivant 
des  directions  parallèles  et  dans  le  même  sens. 

Concevons  deux  forces  égales  chacune  à la  force  Q, 
et  appliquées  aux  prolongements  des  droites  ab  et  b'b\ 
alors  on  a un  système  de  quatre  forces;  mais  les 
deux  forces  égales  qui  agissent  en  sens  contraire  aux 
extrémités  de  ligne  hb'  se  détruisent,  il  ne  reste  que 
les  deux  forces  P et  Q dirigées  suivant  aà  et  ab  : si 
l’on  divise  ab  en  deux  parties  ao  et  cb  proportion- 
nelles aux  forces  Q et  P,  et  si  on  prend  ao=cb,  la  dia- 
gonale ae  sera  la  résultante  des  deux  forces  concou- 
rantes P et  Q , ou  des  quatre  forces  ; tirons  la  ligne  ces 
prenant  ep=ct=ac,  et  prolongeons  ae  d’une  longueur 
égale  cm  : on  voit  que  la  diagonale  eg  est  la  résul- 
tante des  deux  forces  Q agissant  suivant  ab  et  b'b, 
d’un  autre  côté  em  est  la  résultante  en  grandeur  et 
en  direction  des  quatre  forces,  donc,  si  on  achève  le 
parallélogranje  cgrnn , en  sera  en  grandeur  et  en 
direction  la  résultante  des  deux  forces  parallèles  P,Q, 
or, 

en  =gni  =pni-^gp =ac+ao=cb-{-ac, 

et,  de  j)lûs  en  est  le  prolongeant  de  co  : d’oii  il  ré- 
sulte que  la  résultante  de  deux  forces  parallèles  agis- 
sant dans  le  même  sens  , leur  est  parallèle,  est  égale 
à leur  somme,  et  divise  la  droite  d’application  en 
parties  inversement  proportionnelles  aux  forces. 

L’inspection  de  la  figure  sullit  pour  démontrer  que,  pjg 
dans  le  cas  où  les  deux  composantes  agissent  en  sens 
contraire,  la  résultante  leur  est  parallèle,  est  égale 
à leur  différence  et  agit  en  dehors  de  la  droite  d’ap- 
plication, ducé)téet  dans  le  sens  de  la  plus  grande  des 
deux  composantes . 
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D’après  ce  qui  précède,  on  voit  que  la  composition 
d’un  nombre  quelconque  de  forces  parallèles  , n’oflre 
aucune  difficulté , et  qu’il  suffit  de  composer  deux 
de  ces  forces  en  une  seule,  puis  celle-ci  et  une  troi- 
sième encore  en  une  seule , et  ainsi  de  suite  : on 
obtiendra  ainsi  la  résultante  en  grandeur  et  en  direc- 
tion , à moins  que  le  système  ne  se  réduise  h un  cou- 
ple : cette  résultante  sera  évidemment  parallèle  aux 
composantes  et  égale  à la  somme  de  telles  qui  agissent 
dans  un  sens,  moins  la  çomme  de  celles  qui  agissent  en 
sens  contraire. 

On  voit  aussi  que  le  point  d’application  delà  résul- 
tante est  indépendant  de  l’inclinaison  des  forces , et 
qu ainsi,  si  on  fait  varier  cette  inclinaison,  les  résul- 
tantes successives  viennent  toutes  se  couper  en  un 
goint  qui  est  le  oeulre  des  forces  parallèles . 

Nous  verrons  par  la  suite  combien  ce  point  est 
important  à considérer  dans  l’équilibre  des  corps  pe- 
sants , mais  nous  pouvons  déjà  remarquer  que  si , 
dans  un  corps  donné,  le  centre  des  forces  parallèles 
est  fixe  , le  corps  restera  en  équilibre  dans  toutes  ses 
positions  autour  de  ce  point,  pourvu  que  ks^orces  qui 
le  sollicitent,  restent  parallèles  et  appliquées  auxmémcs 
points. 

60.  Nous  avons  vu  que  pour  un  système  invariable 
entièrement  libre,  les  conditions  d’éi^ilibre  sont: 

X=0,  Y=0,  Z=0,  L=0,  M=0,  N=0, 

lorsque  toutes  les  forces  du  sy^stème  sont  parallèles , 
leurs'  angles  avec  chacun  des  axes  sont  égaux  ou  sup- 
plément ou  bien  simplement  égaux,  en  n_yant  soin 
de  donner  à chaque  force  le  signe  qui  lui  convient  , 

• ^ 9 
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ainsi  les  trois  premières  équations  se  réduisent  à une 
seule 

P4.P4P"+;<=0, 
et  les  trois  autres  deviennent  : 

(P^+P'j/)cos.p=(Pj'+Py')cos.» . 

(Ps+ P'z')  cos. ï=(Pj:+P'a/)  COS.7 , 

(P^+  Pj"*)  cos.7=(Ps  +PV  ) cos.p . 

* 

ces  trois  dernières  se  réduisent  à deux  , car,  si  on  les 
ajoute  après  les  avoir  multipliées  par  cos,  7,cos.6,cos.^, 
on  tombe  sur  une  identité:  par  conséquent,  si  on 
prend  le  plan  des  x,y  perpendiculaire  à la  direction 
des  forces,  les  deux  autres  équations  d’équilibre  se- 
ront : 

Pjr+P'jc'-fa=0,  P_r+Py+s=0, 

Donc,  pour  l’équilibre  d’un  système  de  forces  pa- 
rallèles appliquées  à un  corps  solide  entièrement  libre, 
il  faut  : 

1“  Que  la  somme  de  ces  forces  soit  égale  à zéro. 

2”  Que  la  somme  de  leurs  moments  , par  rapport 
h deux  plans  parallèles  à leur  direction  soit  aussi 
nulle. 

La  réciproque  est  évidente  : . " 

On  peut  parvenir  directement  aux' conditions  pré- 
cédentes , cela  n’ollre  aucune  difficulté. 

61.  S’il  y a un  jxtint  fixe  dans  le  système , il  suffira 
pour  l’équilibre  des  forces  parallèles  que  la  somme  de 
leurs  moments  soit  nulle,  par  rapport  à deux  plans 
parallèles  à leur  direction  , et  jwssant  par  le  point  , 
fixe,  car  alors,  la  résultante  devant  se  trouver  dans 
ces  deux  plans  , sera  dirigée  suivant  leur  intersection 

/ 

« 
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et  détruite  par  la  résistance  du  point  fixe;  si  ce  point 
était  le  centre  des  forces  parallèles  , il  y aurait  con- 
stamment équilibre. 

62.  Si  le  système  est  retenu  par  un  axe  fixe , au- 
tour duquel  il  a seulement  la  liberté  de  prendre  un 
mouvement  de  rotation,  il  suffit,  pour  l’équilibre  des 
forces , que  la  somme  de  leurs  moments  soit  nulle  par 
rapport  à un  plan  mené  par  ces  axes  parallèlement  à 
leur  direction,  car  la  résultante  se  trouvant  dans  ce 
plan  , sera  détruite  par  la  résistance  de  l’axe  qu’elle 
rencontrera. 

Si  l’axe  est  parallèle  aux  forces , la  condition  uni- 
que d’équilibre  s’évanouit  par  l’indétermination  du 
plan  de  construction  : et  en  effet,  dans  ce  cas,  les  for- 
ces ne  sauraient  imprimer  au  système  un  mouvement 
de  rotation  autour  de  cet  axe. 


CHAPITRE  IV. 

DÉTERMINATION  DES  CENTRES  DE  GRAVITÉ. 

S I"- 

' Considérations  générales  sur  les  corps  pesants  et  les 
centres  de  gravité. 

63.  Dans  les  applications  de  la  mécanique  aux 
travaux  des  arts , la  gravité  ou  force  qui  attire  tous 
les  corps  vers  le  centre  de  la  terre,  est  regardée  comme 
agissant  suivant  des  directions  parallèles  à la  verticale. 
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c’est-à-dire,  à la  direction  du  fil  à plomb,  ou  de  la 
perpendiculaire  à la  surface  des  eaux  : de  plus , cette 
force  est  supposée  constante,  c’est-à-dire,  exerçant 
toujours  sur  chaque  partie  du  corps  une  action  dont 
l’intensité  est  toujours  la  même  : en  eflet,  les  dimensions 
des  corps  qui  sont  l’objet  de  nos  calculs,  ou  les  espa- 
ces qu’ils  parcourent  dans  leurs  mouvements  , sont  en 
général  trop  petits  pour  qu’il  soit  nécessaire  d’avoir 
égard  au  changement  de  direction  de  la  gravité,  ou 
aux  variations  que  subit  (comme  on  le  verra  dans  la 
suite  ) , l’intensité  de  cette  force  : ainsi  les  notions 
présentées  sur  la  composition  des  forces  parallèles , 
s’appliquent  aux  actions  exercées  parla  gravité,  sur 
divers  corps  ou  sur  les  parties  d’un  même  corps. 

64.  En  représentant  par  M et  V la  masse  elle  vo- 

M 

lume  d’un  corps,  si  le  corps  est  homogène  , ÿ = D = 

constantes , c’est-à-dire  que  la  densité  est  la  même 
pour  tous  les  points  du  corps  , car  la  masse  varie  pro- 
portionnellement au  volume  : si  le  corps  n’est  pas 
homogène,  deux  volumes  égaux  jîouvent  ne  pas  renfer- 
mer deux  masses  égales,  cependant  pour  ce  corps  hé- 
M 

térogène  ÿ = D sera  la  densité  moyenne  sous  le  volume 

V.  Considérons  un  point  d’une  masse  solide  et  imagi- 
nons un  très-petit  volume  e qui  contient  ce  point  : 
ce  petit  volume  renferme  une  petite  masse  m,  et  d’a- 

m 

près  ce  que  nous  venons  de  dire , — = d est  la  densité 

moyenne  de  la  masse  solide  m.  Concevons  que  m dé- 
croisse, m décroît  aussi,  et  m s’approchent  simulta- 
nément et  indéfiniment  de  o,  à la  limite  on  a ^ , et  la  li- 
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mite  fixe  vers  laquelle  convertie  ce  rapport , se  nomme 
la  densité  du  corps  au  point  considéré  : ainsi  la  densite 
d’un  corps  en  un  point  donné  d’un  solide,  est  la  li- 
mite vers  laquelle  converge  le  rapport  d'un  volume 
qui  contient  ce  point  à la  masse  qu’il  renferme,  en 
supposant  que  cette  masse  et  ce  volume  élémentaire 
s’approchent  indéfiniment  de  o,  et  se  réduisent  à un 
point.  Ainsi , en  général  on  a pour  la  densité 


et  généralement 

Un  raisonnement  analogue  s’applique  aux  surfaces 
et  aux  lignes. 

05.  Considérons  un  système  formé  de  plusieurs 
points  matériels  , pesants,  assujettis  entre  eux  d’une 
manière  invariable.  Les  poids  respectifs  de  ces  ]>oints 
matériels  sont  autant  de  forces  verticales,  et  par  con- 
séquent, parallèles  entre  elles  , par  lesquelles  ils  sont 
sollicités.  Si  nous  désignons  par  P l’un  quelconque 
de  ces  poids,  et  par  x^,z  les  distances  du  point  ma- 
tériel à trois  j)lans  rectangulaires,  les  distances  E.r,,’:  du 
centre  des  forces  parallèles  aux  mêmes  plans  seront 
exprimées  par  les  formules 

t-Lh 

/.P’  /.P’  /p' 


quand  il  s’agit  de  poids,  le  centre  des  forces  parallè- 
les prend  le  nom  de  centre  de  gravité  ; a ussi , les 
expressions  précédentes  représentent  les  coordonnées 
du  centre  de  gravité  de  plusieurs  points  materiels pe- 
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sauts  , en  fonction  des  coordonnées  de  ces  points  ma- 
tériels, et  de  leurs  poids  respectifs. 

66.  La  position  du  centre  de  gravité  relativement 
aux  parties  du  système  demeure  la  même , quelle  que 
soit  la  situation  du  système  dans  l’espace;  ce  système 
serait  en  équilibre  si  le  rentre  de  gravité  devenait 
fixe  ; les  poids  de  tous  les  points  matériels  sont  donc 
soutenus  lorsque  l’on  soutient  le  centre  de  gravité, 
comme  si  toutes  les  parties  du  système  étaient  con- 
centrées dans  ce  point. 

67.  Si  au  lieu  de  considérer  un  système  de  points 
matériels  pesants,  on  considère  un  système  formé  de 
plusieurs  corps  solides  qui  ont  de  l’étendue,  on  pourra 
lui  appliquer  les  formules  précédentes,  les  coordonnées 
x,j,z  appartiendront  respectivement  aux  centres  de 
gravité  de  chacun  de  ces  corps,  et  f,r,ï  seront  les  coor- 
données de  leur  centre  de  gravité  commun. 

68.  Les  mêmes  principes  s’appliquent  à la  recherche 

du  centre  de  gravité  commun  des  parties  d’un  même 
corps.  En  général , un  corps  n’est  pas  homogène  ,,en 
sorte  que  ses  parties  n’ont  pas  toutes  la  même  densité. 
Supposons  les  partiès  de  divers  points  du  corps  rappor- 
tées à trois  plans  rectangulaires,  au  moyen  des  coor- 
données x,jr,z  ; nous  désignerons  par  p le  poids  que 
les  parties  du  corps  présenteront  sous  l’unité  du  vo- 
lume'dans  ce  point,  dont  les  coordonnées  sont  x,y,z,  ou 
la  densité  en  ce  point , et  par  P le  poids  total  du  corps, 
le  poids  de  l’élément  du  volume  c/j:,  rfy.  qui  eslplacé 

dans  ce  point,  sera  donc  exprimé  par  prfj?.rfy.rfz.  Ainsi 
ennommantÇ,>!,çles  coordonnées  du  centre  de  gravité  , 
nous  aurons,  conformément  aux  principes  exposés  dans 
les  cours  d’analyses  infinitisimalcs 


V=f  dxf  dyf  dz  .p , 
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/'  xf  dyf  dz.p 

?= 

y dxÇ  dy.yf dz.p  f dxj'dyf  dz.i.z 

»= F ’ P 

La  quantité  p doit  être  exprimée  en  fonction  des 
coordonnées  x,j’,z  : on  substituera  sa  valeur  dans  les 
formules  j)récédentcs.  La  ligure  de  la  surface  qui  ter- 
mine le  corps , doit  également  être  donnée  par  une 
équatioh  entre  x, y, z ; les  limites  des  intégrales  com- 
mencent et  finissent  aux  valeurs  de  chaque  coordon- 
née qui  appartiennent  aux  limites  du  corps.  Ainsi  : 
1°  l’on  prendra  la  première  intégrale  par  rapport  .à  z, 
entre  les  valeurs  de  z,  données  eu  x et par  l’équa- 
tion de  la  surface,  qui  appartiennent  aux  deux  nappes 
opposées  entre  lesquelles  le  corps  est  compris  ; 2“  la 
deuxième  intégrale  , par  rapport  à y,  sera  prise  entre 
la  plus  petite  et  la  plus  grande  valeur  de  y que  don- 
ner;» l’équ;ition  de  la  surface  , quand  on  v fera  varier 
z seule , v;ileurs  qui  seront  exprimées  en  x : l:i  troi- 
sième intégnde  , p;ir  nipport  à x , sera  prise  entre  la 
plus  petite  et  la  plus  grande  valeur  dex  <jui  satisfas- 
sent à l’équation  de  la  surface. 

Lorsque  les  corps  ne  sont  point  enveloppés  par  une 
surface  dont  la  nature  puisse  être  définie  par  une 
seule  équation,  on  décompose  alors  les  intégrales  dé- 
* finies  en  plusieurs  parties  dont  on  calcule  sép;»rément 
les  valeurs,  en  sé  conformant  .à  ce  ([ui  vient  d’être  in- 
diqué. 

69.  Si  la  densité  est  uniforme,  p devient  un  facteur 
coust:»ut  qui  disparaît  dans  les  expressions  de  ■ 
ces  expressions  se  réduisent  alors 
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^ fdjc.xfdyfdz  fdxfdy.yfdz  ^ fdxfdyfdz.z 

•- X ’ " A ’ 1 ’ 

A désignant  le  volume  du  corps. 

70.  On  est  quelquefois  dans  le  cas  de  considérer 
un  corps,  dont  une  dimension  est  constante  et  infini- 
ment petite  : c’est  ce  qu’on  appelle  chercher  le  centre 
de  gravité  d’une  surface.  Supposons  cette  surface  don- 
née par  une  équation , entre  l’ordonnée  z et  les  ab- 
scisses x^y.  Soit  P la  valeur  du  poids  delà  surface  dans 
le  point  dont  les  abscisses  sontx.j^,  pour  une  étendue 
égale  à l’unité  de  surface.  Le  poids  de  l’élément  de 
l’aire  de  la  surface  au  même  point , sera  exprimé  par 


pdxdy\/  (~y+  (^)  +1- 

ainsi,  nommant  comme  ci-dessus  P le  poids  tot.al  du 
corps  et  les  coordonnées  du  centre  de  gravité, 

nous  aurons  : 


V=fdxfdyp\  1 

< dz  ^ 

\dx / \dy ) 

1 

1+1- 

V 

fdx.xfdyp\/(^y+(^) 

a 

1 ■+'1  ■ 

fdxfdy.pyy/ 

P 

(dz  "Y  (dz'^ 
\dxf  ^dyJ 

a 

1+1- 

P 

fdxfdy.pz\/ (^_)V  (^)Vl. 
P 


On  doit,  avant  les  intégrations , substituer  dans  les 
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dz  dz 

formules  pour  voleur  en  x,y  donnée 

par  l’étjuation  connue  de  la  surface.  Les  limites  des 
intégrales  sont  déterminées  par  les  valeurs  des  coor- 
données x,Y  «jui  correspondent  aux  limites  de  la  sur- 
face. On  doit  substituer  également  pour  o sa  valeur  en 
fonction  de  xy. 

7t.  Si  la  densité  est  uniforme  on  a simplement 


fdx.xfdyy/ 

a 

1 + 

^ dz  > 
\dyj 

)Vi 

A 

fdxfdyyV{^) 

a 

1 + 

(dzy 

^•dyj 

1+^ 

A 

fdxfdy.z^(±J 

■+( 

''dyj 

3 

+1 

A 


A désignant  l’aire  de  la  surface. 

72.  Enfin  , l’on  peut  considérer  un  corps  dont  deux 
dimensions  seraient  constantes  et  infiniment  petites, 
ce  qu’on  appelle  clierclier  le  centre  de  gravité  d’une 
ligne.  Nous  supposons  en  général cette  ligne  donnée 
par  deux  équations  , l’une  entre  x eiy , l’autre  entre 
zetxj  et  nous  désignerons  par  «,  la  valeur  du  poids 
de  la  ligne  pour  une  unité  de  longueur,  qui  convient 
au  point  dont  les  coordonnées  sontj;,j^,z,  le  poids  de 
l’élément  de  la  ligne  placé  à ce  point  sera 


par  conséquent , P représentant  le  poids  total  de  la 


« 


I 


I 
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ligne,  et  ç,)j,ç  les  coordonnées  du  centre  de  gra- 
vité, nous  aurons 


P 

fd.v.py\/i.^{±) 

VI 

^dj;) 

. P 

fdx.pz 

|V 

(£)■ 

la  valeur  de  qui  doit  être  donnée  en  fonction  de  x 
et  celles  de  sont  également , doi- 

vent être  substituées  dans  ces  formules , les  intégrales 
sont  prises  entre  les  valeurs  de  a:,  qui  répondent  aux 
points  extrêmes  de  la  ligne  proposée. 

73.  Si  les  poids  des  parties  égales  de  cette  ligne 
sont  partout  les  mêmes,  les  expressions  de  5,»,!;  de- 
viennent 


fdx.xVi+{^2 

1 + 

(£)■ 

A 

fdxy\/i+[^) 

a 

1 +1 

(è)’ 

A 

fdx.z\/i+{ÿ^] 

|V( 

^ dz 
^ d.r) 

A. 


A désignant  la  longueur  de  la  ligne. 
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74.  11  convient  quelquefois  , pour  la  facilité  des  cal- 
culs , de  rapporter  les  points  du  corps  à d’autres  coor- 
données , mieux  tappropriées  à leur  figure  que  ne  le 
sont  les  coordonnées  rectangulaires.  On  ne  s’arrê- 
tera pas  à détailler  les  formules  générales  que  l’on  peut 
obtenir  de  cette  manière,  et  qui  sont  toujours  déduites 
des  mêmes  principes.  Quelquefois  aussi,  la  Cgure  par- 
ticulière du’ corps  indique  sur-le-champ  le  mode  de 
décomposition  en  éléments  différentiels,  par  le  moyen 
duquel  une  seule  opération  suffit  pour  déterminer  le 
centre  de  gravité.  On  reconnaît  immédiatement  que  si 
un  corps  homogène  peut  être  partagé  en  parties  sy- 
métriques par  un  plan,  ou  plus  généralement , si  un 
corps  quelconque  peut  être  partagé  par  un  plan  ver- 
tical en  deux  parties  dont  les  poids  se  feraient  équi- 
libre autour  d’un  axe  horizontal  placé  dans  ce  plan, 
les  plans  dont  il  s’agit,  contiendront  nécessairement  le 
centre  de  gravité  du  corps;  cette  seule  considération 
suffit  quelquefois  pour  faire  connaître  ce  point  ; sou- 
vent elle  en  réduit  la  recherche  à celle  de  deux  ou  d’une 
seule  coordonnée. 

Nous  allons,  dans  les  paragraphes  suivants,  faire 
l’application  des  principes  généraux  que  nous  venons 
de  développer. 


S II. 

Centre  de  gra\nté  des  lignes. 

75.  Considérons  un  arc  quelconque,  nommons  X,jc„ 
les  abscisses  de  scs  extrémités  ; soit  s un  élément,  h sa 
projertion  sur  l’axe  de  .r  et  d,  son  inclinaison  surent 


■ 


Digitized 
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axe.  Posons  de  plus  ^ =y'  ^ =z'  : nous  aurons  d’a-  ’ 
près  ce  que  nous  avons  vu 

* fX  . ^ f " 
P—  I p|/ i+y‘+z''dx  = I pséc.Sdj:,  , ^ •< 

J-r.  JjTo 

et  par  suite  \ * 

P?=  j*  f-r  i+y’+z"djr,  P”=j  pr  l^l+y’+s'Wx,  , . 

fX  

pç=  J pz  j/i+y'H 


'’+z'’djT,  ' 


ou  bien 

k, 

i 


r.,  po:I/l4^'*+s"^ir  f Kl+y’+s"û?a: 

■fX  ’ ”~Jx  - ' 

çt^i+y+z'’dar  I pKl+y’+z'Vx  , 

d J -^o  ' 

t " fX.  • 

■ j ^zi/i-\^“+z''dx 

* • _ dar.  • -•  ■ 


J, 


^ 7'-' 

P V t+^"+z'»etr  y 


Si  P est  une  quantité  constante  , alors 


>X  «X  s.  ■ ■ - , 

j:VMty+s'Vx  ( xV  àx 

d-r. s Jj-,  ■- 


fA  _y '■  i 

v\^y'+z''dx 

J Xo  <■■  •... 

^ étant  la  longueur  de  l’arc,  et  de  même  ^ \ 

■*  6 


.»  .. 
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yV\+y'-¥z'' dx 


zy\+y'^z''dx 


' sec.  3 devient  aussi  une  constante,  il  vient 

* K . t 

" r <■  . • • 

I xdx  . 


H ^ I xdx  , 

(X— x„’)  ^ X+j:» 

• v!=7rr^=— 5 — *-*•=—• 

‘dx' 


■ ' donc  le  centre  de  grauité  d’une  ligne  droite  est  à son 
milieu  ; il  en  est  de  même  pour  une  portion  d’hélice. 

fjg.  aS.  Il-  Soit  un  arc  de  cercle  AoB  : d’après  la  disposition, 
ode  la  figure , le  rentre  de  gravité  de  cet  arc  sera  déter- 
• miné  par  sa  hauteur  au  dessus  de  Taxe  des  abscisses  ou 
O par  la  valeur  de  »,  car  il  se  trouve  évidemment  sur  * 
l’axe  de ^ qui  divise  cet  arc  en  deux  parties  égales, 
soit  . . ' 

^ ^ ' AB=C , AoB=Z,  . Do=r, 

^ on  a,  d’après  ce  qui  précède  , . , 


-i: 


jyi-i:y''dx, 


y=-- 


J -x„  y • J -x„  ■■  '*■ 


” - / 


r.SJTo  . cr . 

r~r~  T ■ 
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ainsi  le  centre  de  gravité  d'un  arc  de  cercle  est  sur  le 
rayon  qui  le  divise  en  deux  parties  égales  , a une  dis- 
tance du  centre  quatrième  proportionnelle  à Parc,  à 
la  corde  et  au  rayon . 


4^: 


à 


# 


s ni. 

Centre-  de  gravité  d’une  surface  plane. 


S 


78.  Dans  le  cas  que  nous  considérons,  les  formules 
relatives  aux  surfaces  se  simpliGcntel  deviennent 


« 

•9 


<■  • 


'=  rr 


^dydx. 


Pï 


y- 


,’X 

= 1 I 0 xdydx , 

éJrJj'v 


-f  •*. 


Pr, 


=rf- 

J xjy» 


41 


Si>f  est  constant 
fX  rX 


dydx. 


V •-  . « . A 


^ •» 

H» 


Aç 


=n 

J xjy 


cX  ,’Y 

xdydx,  A«=  I I 

' h'„ 


y dydx. 


X . 


\ 

9 


» la  surface  est  située  dans  le  plan  des  x.y.  ^ 

79.  Suppo.sons  qu’il  s’agisse  d’un  triangle  oAB;fig 
plaçons  Iç  sommet  h l’origine  des  coordonnées,  et  pre- 
nons l’axe  desjj^  parallèle  à la  base  ; les  équations  de 
oA  et  oB  , sont  * 

y=ax,  y = a'x 


>*  . 


et  en  se  rappebmt  que  dans  la  formule et  dési- 
gnent les  équations  des  deux  courbes  qui  compren- 
nent la  surface,  on  aura 


ch  çax  rh  ^3  t 

A I = I I . xdydx  — I a:'(a — a')  dx  = — (a— a’)  ; 

, J.Ja'x  J.  ^ î ♦; 


* 4 


• 


H ♦ 


« 

« 


i . 

* » 
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or,  A, (a — a')  = AB=A  base  du  triangle  , donc 

/£0 

, A?=ixA  d’où  ,|  = ^ = ^A: 


' donc , le  centre  de  grav>ité  d’un  triangle  est  distant . 
du  sommet  des  deux  tiers  de  la  hauteur  correspon- 
, dante. 

Fig  27  80.  Supposons  maintenant,  que  la  surface  donnée  est 

un  trapèze  oABC,  qu’on  est  maître  de  disposer  de 
^ manière  que  l’une  des  bases  parallèles  coïncide  avec 
l’axe  des  y : il  est  évident  que  le  centre  de  gravité  se 
trouve  sur  la  ligne  menée  par  les  milieux  des  deux  ba- 
ses parallèles  : cela  posé , les  équations  AB  et  oC, 

• ^ étant jr=ax+b',y=dx,  on  a • 


rh  rax+b' 

: j I ■ xdjrdx 

,1  J a'x 


rh 

— I {x’{a — a , 

A3  ° , b' h' 

= -(a-^a)  + — 


x)-t-b')  dx  = 


d’où 


2 -A  (2A(a— a')  + 3A') 


1(A  + A')A 


64- A' 


or,  h{a — d)—b — b',  donc 


h / 2[b — A')-f3A\  _ A /2A+ A'\ 

ÂTÂ?  J~3\bW)' 

cette  formule  comprend  comme  cas  particulier  le  pa- 
rallélogramme et  le  triangle.  v 

* . * 
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- 81.  Cherchons  le  centre  de  gravité  (l’un  Fig.  38. 

rabolique  OQP  ; plaçant  le  sommet  à l’origine  et  l’é-  • ^ 

' (piation  de  la  parabole  étantj)^=a,a;’,  on  a 

' • ■ . .f 

. , çax'  çX  ^^4  x‘Y  >, 

- Jx.Jo  ^ Ja:.  * * • - 


*et 


' X*Y  ' 

* - 3 V ' 

; = -—  = |X. 

^ - XY 


»• 

* ' 

' * * 


t . .de  même  ' - ' 


. = — Y: 

10 


0 •* 
* * 


au  contraire  , s’il  s’agissait  de  la  parabole j^*=aa; , on  ' ? - # 

trouverait  n •*  '.  * ■ 


4=ÎX  ,^Y.,  ■ 


» * 


* » 


H 82.  S’il  s’agissait  du^  demi-ceçcle  MON,  il  suifirait  pij,  a5.'  * . 
d’obtenir  n : or,  on  a ' ' ’ 

. > J -r  J ^ . J r ^ j.  f.  s **  __ 


*■  * ».. 


* » 


et 


/ * 


'*33'  . 


' ' . 


: - -V  . / ■ 

,.  * 3 kr 

” ~ n 3 îr  ■ 


* résultat  assez  remarcpuable. 
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83.  En6n,  si  la  surface  donnée  était  une  demi-el-  ' 
lipse,  ayant  pour  axes  2a  et  2i,  on  aurait 


- • r.=  \ j'dj'dar^l  = 

• • . ^ ^(X  V O V —it  # ^ 


. . 4 

( 


et 


î/  . 


b' _ 2i’a 


2fr’tf 

~ _ 4 i 
ai»  3 7t 

ir  — 

2 


t. 

» ♦ 


^ ce  qui  prouve  que  toutes  les  ellipses  qui  ont  même pe- 
^ * Ut  axe,  ont  même  centre  de  gravité,  i\u6s\,  en  (a.\&Ani  ' 

^ ■'  d>=r,  on  retombe  sur  la  valeur  trouvée  pour  le  cercle.  - ' 


^ f • * 


; ^ :*  s iv.\  < . . 

/ * ' ^ » ¥ \ 

’ ''“Centre  de  gravité  des  surfaces  courbes. 

* 84.  Les  formules  propres  à la  détermination  fl  U cen-  ‘ ^ . 


une  surfaceicourbe^ont 


• ♦ 


' 4 ^tre  de  gravité  d’ 

"•  ■■  ‘‘r f!  ■*■  (a)>  • 

. ^ $ o*'o 

* •.  i > *r  * ' 

ou  bien  en’ appefant  u/  l’inclinaison  v.îriable  sur  ^e 
.plan  x,jr  ' ’ ' • 
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rX  çY 
’«==|  I px  iec.O  dj'djc 
• J xJ  Y ^ 


Vt 


» * . » 
V 

II 


V y, 

çX  çY  ‘ ; 

P"  = I I py  sec.  9 , - • « . ' * 

OY^  ^ » . ' . : 

y. 


oz  sec.  9 d^dx. 


•■  . 8S.  Quand  la  densité  est  constante  ces  formules  se  " * . 

réduisent  à , , ’ v 

^ rX  rY  V » 4 . > J . 

...  ‘ ■ ^ï  = | sec.e^rf.x-,t  ' I -*  f-  . 

. -.■  , J xJ y„  . S I 

...  ’ * ' 

.-  .^.  -•  Ar,  = | I ^cAydydxi  ^ , 

* * . ■ .•  ...  * * ï-  *■ , •' 

, , i’  . Aç=ï  I stc.^dydx.  y * 

^ ^ ^ y ^ ^ ^By  ” ' **  * * 

86.  Quand  l’inclinaison  devient  cons t,an te  , pn  a sim-  'v 

*#«  plument  i * » , - * ' » . V ' * * 

'r^  xY  , ^ /tY  ' V 

' •*  ” Il  àdydx'  * I * (t  ydydx  # ' * 

1 * ■ , ■.  fX  %Ÿ  ^ ' 

’ * ‘ J * . . J I 

r ■ A.»  •_ 

* 


• A 


» ■'  < 
î 

m 


t alors  le  centre  de  gravite  de  la  projection  est  la  pro-  * * f ' 

*■  jection^  du  centre  de  gravité  de  \ ‘surface , et  la  hau- 
. ■ ' teur  < de  ce  centre  de  gravite  . au-dessus  dè  sa  base  * 

placésurleplan‘desj!,j^est^  y étant  lé  volume  • ' 

* * . , •«  » A î . t’ 

, ( compris  enjre  la  surface 'et  le  plan  des  x\y  et  A l’aire 

* , 4 • .■* 

. • • • 
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f de  la  projection  : d’après  cela  le  centre  de  gravité  de 

* la  surface  d’un  cône  droit  à base  circulaire,  est  sur 

-Oh 

' , • • 3 A ■ 

» * son  axe  à UTW  distance  de  la  base  à — r—  =-,  c’est-à- . 

V • £»  3 , V 

■ * ■ dire , à un  tiers'  de  la  hauteiir,  ou  en  d’autres  termes,'  ' 

ce  centre  de  gravité  est  le  même  que  celui  du  triangle 

* double  et  du  triante  générateur.  Si  la  surface  devient 

^ ' un  triangle  , alors  V représente  le  volume  d’un  prisme 

, ' tronqué , ayant  pour  mesure  la  projectioû  du  triangle 

^ multipliée  par  le  tiers  de  la  somme  des  hauteurs  des 

V ^ sommets  de  ce  triangle , et  A est  la  surface  même  de 

* ^ la  projection  ; par  conséquent , la  distance  du  centre  , 

■ X de  gravité  SU  un  triangle  à un  plan  quelconque , est 

f • égale  au  tiers  de  la  somme  des  distances  de  ses  trois  . 

* *v  sommets  au  meme  plan.  * . 

• ' • « , * • ^ 

87.  Si  la  surface  devient  de  révolution , alors  on  a 


« ^ P=27r|  oNrfÆ' , 

a • • • ■ . * - J r 


' f 


^ **  (N  désignant  la  normale),  et*^  * 

‘ ^ fc»  ■ ' ^ . 

. ‘ . fX, 

* ‘ . * P4  = 2jr\  xofidx,  t 

. .'-H 

et  si  P devient  constant,  on  a simplement 

• . , ' ; 'üA  ‘xfidx  . # 

' ■ ' ï J • J ‘ • 


« = 


i 

* 


et 


, • „ = 0,^  . ç=0. 
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»,  ^ par  exemple,  pour  une  zône  sphérique , M=ir  ( rayon 

, 1 ^ » 

-i  J de  la^ sphère),  et  £=  - (ar-j-^o)  • donc/e  centre  degra- 

’*  vite  dune  zône  sphérique  est  au  milieu  de  sa  hauteur. 

On  verrait 'de  même  que  le  Centre  de  gravité  de  là  sur-  * 

' face  d’un  cylindre est  milieu  de  son  axe,  que  . 

^ ^ celui  de  la  surface  d’un  cône  droit  est  au  tiers  de  son  * 

> axé,  etc.'  * ' ' " t ^ ^ S"  ‘ ' 

' -*  •/  ^ * / • * 

. 88.  De  ce  'qui  précède , on  déduit  facilement  la  » 

, «•  surface  d’une  zône  sphérique , car  . ' . 

• . ■'  fX  ‘ ' 

.*  tw-  i 7 *' 

. A = 2Krl  dx  — ‘2nr{x — -x,} , 
résultat  géométrique  connu.  Pour  la  zône  elliptique 


• 

i * 

or,  on  a 

■% 

’ x'  r’ 

t _ -U*!. 

. fc  ^ a-  b' 

P 

difléréntiant , il  vient] 

»î 

y 

Qf  ^ 

» 

d’ailleurs,  * * « î 

1 n 

’ < - 


« « 

4 I 


i*.  # ^ # 

* . donc 


b' 

, a’ 


b' 

' y=-(a-x’), 
* ^ 1 


d’où^  ' . . /■  • 
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représentons  par  £s  , la  constante  1——  qui  est  po- 
sitive  ou  négative,  selon  quê  «>>i  et  a <6,  alors  • f 

• W > - 

•■  - A>a.îïi 

.•  , . ■ •’■  • • •■  . 

égalons  à c la  constante  - , et  nous  aurons  • • 

A ' 

A = 2b  Kc*q=j7*iiÿ  * . ..  ■ . 

* y 

or,  la  quantité: 

-)  yc'^zjr'du-  ^ . 

■n’est  autre  chose  que  la  surface  d’un  segment  d’ellipse  . .- 

ou  d’hyperbole  : si  on  ptend  x’  avec  le  signe  moins  , ' 

c’est-à-dire  si  a*<l  i*,  ce  sera  l’aire  d’un  seirment  de  ■*  , 

* . ^ ’ 

Y*  «2?*  «.  ■ » • ** 

’ l’ellipse ■^+*^  =1  ; si  on  prend  avec  le  signe * 

c’est-a-dire  si.a*<Ci’.  alors  la  même  quantité  sera  un'  . 

y*  «ï’*  ' , ■ • 

segmentderhypcrbole  - — ï =1  et , multipliant  dans  f? 

. * • , ' > *■'  . 
l’un  et  l’autre  cas  le  segment  par  S’’  on  aura  l’aire  de  ^ » 

la  zAne  elliptique.  ■’  - ^ ' 

• * *■'  «• 

**  ^ . Centre  de  gravité  défi  volumes.  * ■ * 

. ' **  " lî»  » •* 

89.  Nous  avons  vu  que  dans  ce  cas,  o«  a , . * ^ 

•XfY  fZ  , * . , - 

's^dzdydx 


Jx.  Jr»  Jj 


% • 
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■'cl  * ' • * ' * j*  ‘ - .'’■■*• 

, i*ç=l  y V çxdzi^ydx , * 

* >.  > '-ro^VoJV  < *‘v- 

fXfy  rZ  >.  . 

• ' PÇ  = y y \ pzdzdjrda-.  •;  . ^ 

. . 1 ^ ^ 

' en  supposant  p constant , il  vient  • «♦'  ' 

fXrYrz  *4.  ‘ 

V . é '*  ’ P?  = P 1»^  I \ xdzdyd.r , ^ ♦ 

*■'  HJ  ■* 

* et  comme  x est  ufte  constante  par  rapport  aux  ^cux 

'•  premières  intégrale^  le  tleÿWI&ne  raembrç  *peut  se 
^mettre  sons  lat^brme  X,  *■  »*''  V*> 

. 

' -“A  1 dzdySdx, 

’j".'  ) • ■ 

or,  la  qtïantité' entre  parenthèses  est  le  produit  de*x 
pa^l’aire'ü  d’une  section  plane  du  voliiineet  pérjien- 
dîci^aire  Jt  Taxe  des  x et  menée^  à une  'distance  x du 
‘ plan  xy;  de  .plijs  p étant  coûtant,  P aêvienl  le  vo- 
lume A dfi  dferps^dônné ,» 

(f  % ^ p\.  JJxdx  y- üx^x  , ; / 

,une  transformation  ahaloarue  peut  s'opérer  sur  les  va- 
\leîirsde\*ett.  ; ’ ‘ • 

•Pour  un  volume  de  révolution  autour  de  Vaxe  dpsx, 
il  suDit  dp  ^remplacer  U. par  ny^,  dans  la  valeur  de_ 

_ Ç et  a=o,?=p.  , ‘ ' 

, • Appliquons'cc  qui  précède  à quelques  exemples. 
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> Fig.. 39.  * 90.  Considérons  un cdne droit  engendré  parla  droite 
, *oB  ou  y=ax  ,.et  ayant  pour  axe  oX  ; cette  dernière 
. ligne  contient  évidemment  le  centre  de  gravité,  qui 
sera  complètement  déterminé  par  la  valeur  de  ? : or, 
• si  oA=A,  AB  =i  , il  s’ensuit  que 

• • L * 

• » •>  «c  « . 

/ ■ » 7T I a'x'djc 

/J-  rt*A*  a'AJ 

• * w ^ O 


•V , ^ 


’f  A * 

'x^dx 


4 ■ ■ 3 4 


* * . donc  le  centre  de  gravité  d’un  cône  droit , est  sur  son 

> axe  au  quart  à partir  de  la  base , et  aux  trois-quarts 
à partir  du  sommet . ' , ' , ** 

* , 91.  Pour  avoir  le  centre  de  gravité  d’un  tronc  de  cône, 

. • il  faudrait  intégrer  la  rnênte  expression  entre  les  limites 

^ h et  h,  h — h'  éüirtt  la  hauteur  du  tronc;  cela  n’offre 


pas 


de  difficultés. 


. 92.  ‘ Supposons  qu’il  s’agisge  de  l’ellipsoïde  ayant 

pour  équation  , ’ » * * . ■ 

*.  • - ' x’  r*  s’  ■ ♦ ■ 

.'  • — I — r~i»' 

• • b‘  Cf  t.  ■ . n 

et  *^cherchons  le  centre  de  gravité  de  sa  incûtié  com-r 
. prise  entre  l’origine  et  un  plan  diamétral  parallèle  au 
• planez,  on  a * ‘ '• 

Vxdx; 

. . ^ 3o  ^ 

• . mais  ici  '•  . , • ■ 

• ■ • • ' ' ■ ' ' r'  x'\  ' 

• , - . U = i:Ac  1 • ' . - 

V .,  . ^ • 

' ainsi  , , ♦ ’ . 
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or 


ainsi. 


A 


, / il-*  \ 2nabc  . • 

= r.hc  1 a ; I =. ; 

\ ' 3a’,/  v3 


■<  •* 


3 

5 = j«. 


valeur  très-simple  et  d’autant  plus  remarquable  qu’elle  ' » 

est  iudépendaute  des  deux  demi-axes  b et  c\.  Donc  ^ 

le  centre  de  gravité  est  le  même  pour  un  ellipsoïde  de  * ^ 

révolution  autour  de  J’axe  a , et  par  suite  pour  la''’ 

sphère  d’un  rtvfon  a comme  on  peut  le  vériOer^ aisé-  ‘ ‘ 

ment.  "*  , '• 

#■ 

93.  Si  on  applique  la  même  formule  aux  volumes 
engendrés  par  les  deux  paraboles  ^ ' ,*  * ■. 


y =ax,  y = ax  ^ 

< - 

on  trouvera  pour  la  première 


s « 


et  pour  la  seconde 


* * ' • f.  ' % 


- . . ç = - X : » ' , . « 

• . 6 .r  , , 

on  peut  rapprocher  ces  deux  résultats  de  la  valeur  . 

f=  - X trouvée  pour  le  cône  droit.  . ’r 

94.  prenons  pour  dernière  application,  le  volume'  ,.  - 

engendré  par  la  demi- lemnicaste  dont  l’équation  est  ^ ‘ " 

1 * ' * 1 ' '* 

' * ■•  . , jr|/ a' — x'  . • . » - 

â ' ‘ 

alors  I.  , t • ^ 1 » 


Al 


’ ^ i ^ 1 R i .4  •* 

•'O  V ^ 


. 1 


, ^ - 
«r 


- ' ^ * • 
r'  ? 


jt  , -if 


' t 


t * 


- ^ . T 
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d’où  >■ 

'*  * * .’  » • ç = -—  : ~7rfl»=  - 

• ■•  • • .12  15  8 

« •>  ^ • * 

résiiUflt  remarquable. 

. ■ ..  V6.  La^éoj[nétriedounle  les  moyen»  de  déterminer  la ' 

, ■ plupart^ des.  centres^de  gravité  ir  nous  n’en  parlerons  ^ ' 

♦ poipt  ici . et  nous  renrerjTons  à notre  ouvrage  sur  cette 
^ , matièr^tl).  ‘ ^ 

. t ÿVI.  f 

« ; ’Mé.lh.ode  des  tranches. 

. ’ \ % 96.  Comme  nous  l’avons  dit  dans  le  premier  para- 

‘graphe,  cpielquefois  la  figure  du  corps  indique  sur-'* 

, • le-charap  un  mode  de  décomposition  des  .éléments  dif- 

* férentiel*.  par  le  moyen  duquel  une  seule  opération  “ 

*"  * ' suffit  pour  déterminer  le  centre  de  gravité.  La  mê- 

. ' . thode  des  tranches , que  nous  allons  exposer  , n’est 

*•  ' ^ autre  chose  qu’une  pareille  décomposition.  ^ 

* ^ ^ *1106  surface  plane  étant  comprise  entre  deux  courbes 

• ■ f les  ordonnées  correspondantes  auxab- 

^ 'scisses  X et  x,.  nous  avons  trouvé  pour  son  centre  de 

gravité 


t 

’ fX.  >• 

a! \ • V \ 

* •.  .f  ^ m _ -’J^O  Jj'o 

' ■ * ‘ *^*13  S * ? I 1 V 

• ■ * • * * * * 

Cela  posé  , divisons  la  surface  en  tfnnchesélémentai- 


V..  * 


(1)  Essai  sur  la  détermination  des  centres  de  gravité ^ suivi  de 
Violes,  . édition  » considérablement  augmentée  . chez  Carilisn- 
Gœu.’y  et.V.  Dalmont,  libmires  - éditeurs,  quai-  des  Augus-  ■ 
tiusT  i>.  Sget^i.  J ' ♦ 
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. - res  par  des  parallèles  à l’axe  des  j<-  : pour  une  de  ces  Fig»  3o.  * ' 
tranches  pmnq  les  coordonnées  du  centre  de  yra-*  ' 

^ vite  s obtiendront  en  remplaçant  dans  les  valeurs  pré-  ’ . ' • • 
cédentes  par  a:  et  X par  .r+ja; , alors 


1 1 ùxdydx 

■’-r  J.Vo 


• • 0 


rx+jixrY 
Jx  Jfo 

or,  on  a généralement 
X i. 


rjr+Aj7^Y  * 

1 1 ?ydydx  , 

Jx  xro  » 

■ * %“ 


Jyo 

• x+^x  r Y 


P x-i-ùx ri  " . » 

* \x  \ 

t’ro  • - 


♦ m 


S 

JJCo 


•*  • 


f{,x)dx  = (X— jr„)/(x4-  6)  (X— jTo)  = A^(X  4-flAa')  =, 


et  de  même  ‘ 


^x/{xdt.i') , 


•'  d’où 


» ffX  ' , 

i F(a-)<ijr=:ûà:F{a::±!"), 
J O . 


icX, 

•l  f[x)dx 


IXo 


i: 


^■J‘(x±i')  _-/(x)_^ 

[x: 

& 


< 4. 


y 

^ i 


X.  . F(jrd^s";  F(o:) 

F(x)dx 


■«t.  • 


_ et  par  suite 

fY 
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pxdr  ” X 


rYr  ‘ 

I f^y 


•T 

^ ^ y 


’ — Y Y Ÿ =fc«  = ar±:»,  , • ^ ' 

* 'I  çdy  **•  . i pdy  \ - , 
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et 
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ainsi,  l’abscisse  tlu  centre  de 


(ravité  de  la  tranche 


*est  la  même  cpie  celle  de  l’onlonnée  pin,  d’ailleurs,  la 
valeur  de  r,  est  la  même  (jue  celle  du  centre  de  gravité  ^ 
de  cette  ligne,  c’est-à-dire  de  son  milieu  : d’après  cela, 
le  centre  de  gravité  d’une  tranche  se  trouve  au  mi- 
lieu de  la  ligne  limite  de  cette  tranche  , et  par  suite 
lorsque  les  centres  de  gravité  des  différentes  droites  ' 
qui  forment  les  tranches  sont  sur  une  droite  , cette  , 
dernière  contient  le  centre  de  gravité  de  la  sur- 
face , etc. 

^ 97.  On  déduit  de  là  que  le  centre  de  gravité  d’un 

triangle  se  trouve  sur  les  lignes  qui  joignent  les  som- 
mets aux  milieux  des  hases  correspondantes  , ou  bien 
sur  l’une  d'elles  au  tiers  à partir  de  la  base  , que  le 
centre-,  de  gravité  d une  courbe  du  deuxième  degré  est 
à son  centre  , etc. 

98.  En  appliquant  les  mêmes  raisonnements  aux  vo- 
lumes, on  trouve  pour  une  br.anche  de  volume  faite 
par  deux  plans  perpendiculaires  à l’axe  des  x : 


t)dzdy 


l-dzdy 


y 9 V 2(> 


\ I txzdzdv 
Vo  i 

[TTz 

I \ f-dzdy 

«/ Vü  «.'So 


i'ig.  3o  Ainsi,  le  ceutre  de  gravité  d’une  tranche  de  volume 
projetée,  par  exemple , sur  pmnq  est  le  même  que 
, , celui  de  la  section  faite  par  le  plan  qui  a pour  trace 

pm  ou  la  section  limite -de  la  tranche;  d’où  il  résulte 
» que  lorsque  toutes  ces  sections  ont  leurs  centres  de 
..  gravité  sur  une  même  droite  , le  centre  de  gravité  du 
volume  s’v  trouve  aussi. 
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* ^ r 
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99.  On  conclut  de  là  q^ue  , le  centre  de  gravité  d’une 
pyramide  triangulaire  se  trouve  sur  chacune  des  lignes 
qui  joignent  les  sommets  aux  centres  de  gravité  des 
bases  correspondantes  , ou  sur  l’une  d’elles  au  quart  à 
partir  de  la  base  ; que  le  centre  de  gravité  d’une  sur- 
face du  deuxième  degré  est  h son  centre  , etc. 

§ VII. 

Théorème  de  Guldin.  _ , 

100.  s désij^nant  la  longueur  d’un  arc  de  courbe, 
et  r,  l’ordonnée  de  son  centre  de  arravité , nous  avons 
trouvé 

fX 

y sec.  0 dx , 


r 

s.T,=z\  y 
' x„ 


multipliant  les  deu.x  membres  par  2n,  il  vient 
y icc.  0 dx  = JNVix. 

J,  ■ • -^'o 

Le  deuxième  membre  de  cette  égalité  est  l’expression 
d’une  surface  de  révolution  autour  de  l’axe  des  ,r, 
tandis  que  2îr>!  est  la  circonférence  décrite  par  le  cen- 
tre de  gravité  de  la  courbe  donnée.  Donc  une  surface 
quelconque  de  révolution  est  égale  a la  courbe  géné- 
ratrice multipliée  par  la  circonférence  que  décrit 
son  centre  de  gravité.  ♦ 

D’après  cela  , connaissant  deux  de  ces  trois  choses  , 
savoir  : la  longueur  de  la  génératrice , l’ordonnée  de 
son  centre  de  gravité  et  l’expression  de  la  surface  en- 
gendrée , on  en  déduira  facilement  la  troisième. 

101.  Supposons  que  la  courbe  génératrice  soit  l’arc  fig.  3i 
AB,  la  surface  engendrée  a pour  mesure 
27rrX/?7=2?rrXc(c=AB)  : 
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un  a 


donc 


ârr  X c = îren  X i ou  »!  = — 


cr 

s 


ainsi  le  centre  de  gravite,  d’un  arc  de  cercle  , est  sur 
le  rayon  qui  le  divise  en  deux  parties  égales,  à une 
distance  du  centre  quatrième  proportionnelle  à l’arc., 
à sa  corde  et  au  rayon. 

Fig.  3a.  102.  De  même  le  contour  d’une  branche  de  cy- 

64 

cloïde  étant  égal  à Sretla  surface  engendrée  à — tt  r, 
nous  avons 

6*  , 4 

— îrr^=2it»:X8r  ou  r,=  -r, 

3 3 ’ 

donc  le  centre  de  gravité  du  contour  d’une  branche 
de  cyclôide  est  sur  la  ligne  qui  la  divise  en  deux 
parties  égales  , à une  distance  du  développement  du 

4 

cercle  générateur  égale  aux  - du  rayon  du  cercle. 

103.  On  peut  appliquer  la  même  formule  à la  sur- 
face de  l’ellipsoïde  de  révolution,  et  en  déduire  le  cen- 
tre de  gravité  d’une  demi-ellipse. 

104.  A désignant  une  surface  plane,  et  »i  l’ordon- 
née de  son  centre  de  gravité  , nous  avons  trouvé 

multipliant  par  2-  de  part  et  d’autre,  il  vient , 


A.Sn»!=^  TlY'dx- 


çX 

I T^y^'.dx-, 

JXo 


or,  le  deuxième  membre  représente  évidemment  la  dif- 
férence des  volumes  de  révolution  engendrée  par  les  sur- 
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facès  planes  comprises  entre  Taxe  des  x,  les  ordonnées 
extrêmes  et  les  deux  courbes  (jui  terminent  la  surface 
génératrice  : donc  un  solide  quelconque  de  réi'olution 
est  égal  à la  surface  génératrice  multipliée  par  la  çir^ 
conférence  que  décrit  son  centre  de  gravité. 


105.  Le  triangle  oAB  tournant  autour  de  oX  , en- 
gendre un  volume  égal  à ^ multiplié  par  la  surface 

•J 

décrite  par  AB  , ou  à 

- . ly'/;  (0C=:A,  AB  = A), 

on  a donc. 


d’où 


2^»i 


bk 

J' 


X 

3 


résultat  connu  pour  le  centre  de  gravité  du  triangle. 
Si  le  triangle  générateur  était  dans  la  position  (2) , 
on  aurait  pour  la  valeur  engendrée,  le  produit  de 

- par  la  surface  décrite  par  sa  base,  qui  est  une  sur- 
face de  tronc  de  cône  ©t  égale  à ^ . multipliée  par  la 

demi-somme  des  circonférences  dont  les  rayons  sont 
y et  ^1,  en  sorte  que  l’on  a 


d’où 


l^f^_l'X+X,\__ 
.3  ^ 


r+.r, 


>1  = 


résultat  encoie  connu. 


3 


( ÏOO  ) 

106.  De  même,  le  volume  d’un  ellipsoïde  de  révo- 
lution  étant  - aV,  et  la  surface  de  la  demi-ellipse 

«J 

. ... 

generatnce  étant  tt  , on  a 


d’où 


K 

3 


T!ab'  —■Kab'x.mt , 


« = 


4 i 

3 TT 


pour  le  centre  de  gravité  de  l’aire  de  la  demi-ellipse. 

Fig-  ^4-  107.  Le  volume  engendré  par  le  secteur  circulaire 

aoh  est  égal  à la  surface  de  la  zône  multipliée  par  le 
tiers  du  rayon,  c’est-.à-dire  à 


^ X 27rr.c 


ou 


r 

3 


Ttr’c , 


déplus  la  surface  du  secteur  circulaire  =;  arc.  aA.  - 
on  a donc 


^ r 

- T!r'c  — arc.  abx  -^X  2it);  , 

d’où 

2 rc 

3 arc.  ab  ’ 

donc  le  centre  de  gravité  d’un  secteur  circulaire  est 
sur  le  rayon  qui  le  divise  en  deux  parties  égales  à 
une  distance  du  centre  égale  aux  deux  tiers  de  celle 
du  centre  de  gravité  de  l’arc  correspondant.  On  peut 
arriver  à ce  résultat  en  considérant  le  secteur  comme 
formé  par  la  réunion  de  triangles. 
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i08.  Le  Tolume  engendré  par  le  cycloïde,  étant  57t*r’ 
et  sa  surface  on  a 

Sir’r®  = 3:rr’x  2w>i 

d’où 


5 


résultat  très-remarquable  pour  le  centre  de  gravité  de 
l’aire  de  la  cycloïde. 

109.  On  trouverait  pour  le  centre  de  gravité  de 
l’aire  de  la  partie  supérieure  d’une  demi-lemnicaste 
1 a 


110.  Nous  avons  supposé  dans  la  génération,  que 
chaque  point  décrit  une  circonférence  entière , on  en 
déduit  sans  difBculté  que  les  tbéor^meÿ  précédents 
subsistent  quel  que  soit  l’espace  parcouru  par  le  centre 
de  gravité  de  la  génératrice. 


• * 

CHAPITRE  V. 

*»  ^ 

CALCUL  DE  l’attraction  DES  CORPS  SPHÉRIQUES.  . ' 

111.  Il  est  nécessaire  avant  tout  d’établir  les  rela- 
tions qui  existent  entre  les  coordonnées  polaires  et  rec- 
tangulaires. , , 

Soit  rie  rayon  recteur  pour  un  point  A,  de  l’espace  p.^ 
par  rapport  au  pôle  o pris  pour  origine  des  coordon- 
nées ; si  on  nomme  p l’angle  du  rayon  recteur  avec  . ' 
l’axe  des  x , on  aura 

* 


j7  = rcoSa/?  : 


« 

C *03  ) 

du  point  A , abnisssons  AM  perpendiculaire  à 1 axe 
r'  des  X et  AP  perpendiculaire  au  plan  des  icf,  et  joi- 
gnons PM  : on  a évidemment 

AM=^=rsin./;  : 

de  plus,  si  on  désigne  par  q l’angle  des  plans  AoM  et 
YoX,  cet  angle  sera  mesuré  par  AMP,  ainsi 

A^  = z = AM  sin.  ÿ = r sin.^sin.  ^ 
et 

niw.p  cos.  q : 

telles  sont  les  relations  que  nous  cherchions. 

112.  Pour  aborder  le  cas  le  plus  général,  nous  con- 
sidérerons le  volume  compris  entre  deux  sphères  , 
deux  cônes  concentriques , et  deux  plans  passant  par 
l’axe  des  cônes*,  et  nous  commencerons  par  cherdher 
l’expression ®’un  pareil  volume. 

F'8  36.  Prenons  l’axe  des  x pour  axe  des  cônes,  et  supposons 
.d’abord  qu’il  s’agit  d’uné  seule  sphère,  ayant  son  cen- 
tre à l’origne  des  coordonnées , dont  l’équation  sera 
r=R,  et  d’un  cône  unique  dont  l’équation  serap=^  : 
* dans  ce  cas  le  volume  dont  il  s’agit , sera  une  section 

sphérique  ayant  pour  mesure  la  surface  de  la 
, zône  qui  lui  sert  de  base  multipliée  par  le  tiers  du 
* rayon  : or,  La  surface  de  cette  zône  est  égale  à 

2itR  X MN 

' ou  bien 

, . 27tRxR(1 — cos. P)  = 2tiR’(1  — cos. P), 

puisque 

. ' MN  = R(l—  cos.  P) , 

* et  par  suite  , on  a pour  le  volume  V du  secteur 

’ • * . V.  2 

' . V=-î:R’{1  — COS. P): 

w 
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de  même  le  volume  compris  entre  la  même  sphère  et  le 
cône  />=/>„,  serait 

2 

g 7rR’(l  — COS./7„),- 

et  par  suite,  le  volume  compris  entre  la  sphère  et  les 
deux  cônes  sera 


- nR’(cQS.»,— cos.  P)  : 

3 « 

par  la  même  raison  , le  volume  compris  entre  les 
deux  mêmes  cônes  et  une  seconde  sphère  , ayant  pour 
équation  r=r„  sera 

2 

g rr^3(cos.pu — cos.P)  : 

par  conséquent , le  volume  compris  entre  les  deux 
sphères  et  les  deux  cônes , aura  pour  expression 

2 

- 7r(R® — r„^)(cos.^u — cos.P)  : 

3 

enhn,  si  l’on  veut  avoir  la  portion  de  ce  volume  com- 
pris entre  deux  plans  passant  par  l’axe  des  x , ayant 
pour  équation  il  suflira  de  remarquer 

que  dans  un  volume  de  révolution  , une  portion  com- 
prise < entre  deux  plans  faisant  un  angle  a,  est  au  vo- 
lume total  dans  le  rappm  t de  « à la  circonférence  en- 
tière, ou  de  a à donc  le  volume  cherché  aura  pour 
valeur  • 

-(R* 7-„’);cOS./;„ cos.  P)  (Q 7„).  • ■ 

* ' . r i ’ 

113.  Si  f'a'Po^^o  devenaient  nuis,  auquel  cas  on 
aurait  le  volume  compris  entre  une  sphère,  un  cône, 
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le  plan  des  JJ et  un  autre  pian  passant  par  l’axe  des  a:, 
la  valeur  précédente  se  réduirait  à 

- R'  { 1 — ços.P)  Q 

lift..  Maintenant,  il  s’agit  de  déterminer  la  masse 
du  volume  que  nous  venons  d’évaluer , ou  en  termes 
plus  généraux,  la  limite  de  la  somme  du  produit  de 
chaque  élément  multiplié  par  lÿ  valeur  de  sa  densité. 

Nous  pouvons  considérer  les  six  quantités  R,P,Q, 
''o’Po’^o  comme  étant  les  coordonnées  des  deux  som- 
mets du  volume,  et  regarder  le  sommet  R,P,Q  comme 
mobile;  nous  représenterons  ses  coordonnées  varia- 
bles par  r.p.q  , et  nous  «appellerons  p la  densité  en 
un  point  quelconque  du  volume  , ou  mieux,  nous  dé- 
signerons par  U une  fonction  susceptible  de  prendre 
diverses  valeurs  en  chaque  point  du  volume,  et  nous 
chercherons  la  limite  de  la  somme  du  produit  des  élé- 
ments parles  v.deurs  de  «correspondantes  : soitJ<  [p,q,r) 
cette  limite  : faisons  varier  successivement  les  trois 
coordonnées  p,q,r,  cette  somme  prendra  un  accroisse- 
ment 

à^i^tr-Hp,q  < r), 

le  volume  lui-même  prendra  un  accroissement  que 
nous  pourrons  considérer  comme  un  élément , en 
le  multipliant  par  la  fonction  « , nous  aurons  l'accrois- 
sement de  ■l{p,q,r),  et  p.ar  suite  l’égalité 

7,r)  = [(«±s)  Apû,irF(y;,<7,r)],  . 

d’où 
OU  bien 

. '*  <1,  c) 

drdpdq  drdpdq 
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or,  dans  le  cas  le  plus  simple,  c’est-à-dire  celui  où 
il  s’agit  du  volume  compris  entre  une  sphère,  un  cône 
et  deux  plans  , on  a 


- QR’(1— cos.P)  : 


ainsi 


et  par  suite 


drdpdq 


= r'  sin./>, 


P- 


drdpdq 

intégrant  cette  expression  et'  observant  que  le  volume 
sera  nul  pour  p„=0,  quels  que  soient  q et  r,  pour  ÿ„=0 
quels  que  soient  p et/',  et  pour  r^=o,  quels  que  soient 
P et  q-,  on  aura 

eR  rP  rO 

<7,r)  = 1 1 \ ur' ûn.pdqdpdr. 

Jco  J^o  J70 

115.  Dans  le  cas  où  le  volume  est  compris  entre 
deux  sphères,  deux  cônes  et  deux  plans,  ce  volume 
aura  même  différentielle  que  celui  que  nous  venons 
de  considérer,  car  ces  deux  volumes  ne  diffèrent  que 
par  une  quantité  constante  : donc  on  aura  encore  pour 
le  cas  le  plus  général 

CRCP  cq 

^{p,  q,\r)  = 1 1 . \ iv\.pdqdpdr. 

•Vo  ^ po  Jqo 

116.  Si  o'n  suppose  que  u soit  la  densité,  et  soit 
une  quantité  p,  constante  pour  un  même  élément  du 
corps , alors  en  représentant  la  masse  par  M , on 
aura  ; 


M 


=f  r f 

Jro  Jpo  Jqn 


siu,  pdqdpdr. 
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117.  Cela  posé,  nous  allons  chercher  l’attraction 
du  volume  que  nous  avons  déterminé,  sur  un  point 
matériel  ou  réciproquement,  car  l’action  est  toujours 
égale  et  contraire  à la  répulsion. 

Nous  supposons  que  le  point  donné  P,  est  situé 
sur  l’axe  des  x,  ce  qui  n’ôte  rien  à la  généralité  de  la 
question  ; nous  admettrons  d’ailleurs,  que  l’attraction 
que  deux  masses  élémentaires  ont  l’une  sur  l’autre, 
est  proportionnelle  à leur  masse  et  inversement  pro- 
portionnelle au  carré  de  leur  distance  ; soit  A un  point 
du  volume , son  volume  élémentaire  et  m sa  masse  : 
cette  dernière  exercera  sur  le  point  P une  attraction  pro- 
portionnelle à la  masse  : ainsi  si  on  appelle  k l’attrac- 
tion exercée  par  le  point  P sur  l’unité  de  masse  à l’u- 
nité de  distance,  et  s la  distance  AP,  l’attraction  du 

point  P sur  1 element  de  masse  sera  — : si  on  suppose 

que  deux  points  situés  symétriquement  de  chaque 
côté  de  l’axe  des  x,  dans  un  plan  passant  par  cet  axe  , 
ont  la  même  densité  , toutes  ces  attractions  parallèles 
auront  une  résultante  unique  dirigée  suivant  cet  axe  : 
elle  sera  donc  égale  à la  somme  des  projections’  des 
diOérentes  forces  ou  attractions  sur  cet  axe.  Or,  ces 
projections  seront  représentées  par 

— cos  APO. 


ou  bien 

Km  uP  Km  (a  — rcos.p\  Km{a — rcos  p)  _ 

A T»  ,1  I J 

/ * 


AP 


(- 

. =K(i 


£ étant  une  quantité  très-petite  ; la  somme  de  toutes 
ces  attractions  sera  d’après  ce  qui  précède 
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fQ  a—rcoi.p  , . 

■ • 5 — ^ pr  s\\\. pilqdpar. 


-=Krri' 

Jr„  Jpo  Ji 


’Po  Jqo 

Si  nous  supposons  de  plus  , que  p soit  indépendant  de 
q,  c’est-à-dire  reste  constant  sur  une  même  circonfé- 
rence perpendiculaire  à l’axe  des  x,  alors 

?o  = 0,  Q=2-, 

et  par  suite  : f 

„ a — rcos.p  , . 

F=2rKl  1 — pr  sin.pdpdr 

Jco  Jpa  ^ 

si  nous  admettons  maintenant  que  p est  constai^  sur 
une  même  surface  sphérique,  cette  quantité  sera  in- 
dépendante de  p,  et  nous  aurons 

’R  rP 


rt  V f”  ^ rcos  p . 

F=2KttV  pl  — ~ r‘ %u\. pdpdr  ■. 

Jr»  Jpo  ^ 


pour  calculer  cette  intégrale  par  rapport  à p , rempla- 
çons cette  v^P^ble  par  lu  variable  i ; or,  il  est  évident 
que 


d’où  l’on  tire 


a’— 2<zr  cos./j  + r’, 


sds  = ar  sin . pdp 


ou 


r'  sm. pdp  = — sds , 


substituant  il  vient 
F: 


fR  ^fS 

?=2K7T  \ 0-\ 

Jro'  « h. 


a — rcos.p  , , 

; asdr. 

s 


Jro  “■  JSo 

0 

S et  5^  étant  les  valeurs  de  s corres|>ondantes  a P et 
or  de 

s’  =^d‘  — 2ar  cos . p-|-  r’, 
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on  déduit 

s' -{■  0“  — r'  =z  2rt’—  ar  cos. P = üa{a  — rcos.  p) 


ou 


ainsi 


s'+a'  — r 

a — rcos.  B=  , 


et  en  intégrant  par  rapport  as  , 

(i-  §)]■'- 

remplaçons  maintenant  S et  par  leurs  valeurs  : pour 
cela,  observons  que  si  nous  supposons  que  les  deux  gé- 
nératrices des  cônes  se  confondent  l’une  avec  l’axe 
des  a; , l’autre  avec  son  prolongement , alors  p„=o  et 
P=rr,  et  comme  on  a d’ailleurs 

S’  = à" — ar  cos.  P + r\  = a' — 2ar  ^s.  + r*", 

on  en  ronclut  * 

S’=(a+r)’,  i„’=(a  — ry 

et  selon  que  a sera  plus  grand  ou  plus  petit  que  r,  il 
faudra  prendre  la  valeur  positive  ou  négative  de  s„. 
Le  premier  cas,  c’est-à-dire,  quand  .le  point  P est  in- 
térieur au  volume,  S=a+r,  s»=a — r et  la  quantité  à 
intégrer  se  réduit  à 


et  par  conséquent 
F: 


\a~~ 

-V  a +r. 

9 

. . 

1 pr'dr , 

a 
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pour  interpréter  ce  résultat , observons  que  si  dans 
l’expression  de  la  masse  nous  introduisons  (outcs  nos 
suppositions , c’est-à-dire  si  nous  la  réduisons  à la 
masse  du  volume  compris  entre  deux  sphères,  on  a 

KM 

M = 4-\  trWr  donc  F=— j 

donc  l’attraction  de  ce  volume  sur  un  point  extérieur 
ou  réciproquement , est  exactement  la  même  que  si 
cette  masse  était  concentrée  au  centre  des  sphères. 
Dans  le  deuxième  cas  , si  a<ir,  c’est-à-dire  si  le  point 
est  intérieur,  alors 

S = a-|-r,  Sa  = — {a  — r)  = /’ — a, 

et  la  quantité  sous  le  signe  J' devient  nulle  , donc , 

alors  F=0  ; ainsi  une  pareille  masse  n’a  aucune  ac- 
tion sur  un  point  intérieur  à la  plus  petite  des  deux 
sphères  : donc  aussi , si  le  point  est  dans  l’intérieur 
même  de  la  masse  et  qu’on  fasse  passer  une  sphère 
concentrique  par  ce  point,  la  partie  qui  lui  sera  ex- 
térieure, ne  produira  aucun  ellet,  l’autre  seule  exer- 
cera  un  effet  dont  nous  savons  trouver  la  mesure. 

118.  Il  résulte  de  là  que  l’attraction  d’une  sphère 
sur  une  autre  est  la  même  que  si  la  masse  de  chaque 
sphère  était  réunie  à son  centre.  Concluons  donc 

119.  1°  Que  les  attractions  en  raison  inoerse  du 
carré  des  distances,  exercées  par  tous  les  points  dune 
couche  sphérique , dune  épaisseur  constante  homo- 
gène , sur  un  point  situé  dans  l’espace  vide  terminé 
par  cette  couche,  se  détruisent  mutuellement  ; en  sorte 
que  ce  point  demeure  en  équilibre  quelle  que  soit  sa 
sition . 
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120.  2"  Que  i attraction  de  cette  couche  ou  d’une 
sphère  entière  exercée  sur  un  point  extérieur,  est  la 
même  que  si  la  masse  du  corps  attirant  était  réunie 
à son  centre. 

121 . 3”  Si  le  point  fait  partie  de  la  couche  atti- 
rante, et  si  l’on  fait  passer  une  sphère  concentrique 
par  ce  point , le  point  sera  attiré  par  la  masse  exté- 
rieure h cette  nouvelle  couche , comme  il  est  dit  au 

\,  etla  partie  extérieure  se  comportera  comme  il 
est  dit  au  n 2. 

122.  Si  nous  supposons  que  la  densité  est  partout 

la  même,  alors  F-  V étant  le  volume  correspon- 

dant à la  masse  M,  ainsi,  si  le  volume  considéré  se  ré- 
duit à celui  d’une  sphère  dont  le  rayon  est  r,  il  vient 
pour  l’attraction 

F =r  pK  , 

si  le  point  attiré  lui  est  intérieur , l’attraction  ne 
s’exerce  plus  qu’en  vertu  de  la  sphère  ayant  pour 
rayon  a,  ainsi  dans  ce  cas 

i , 

à"'*  4 

F = fK— ^ =pK.-rra, 

O 

on  conclut  dè  là,  que  dans  ce  cas  \’ attraction  est  pro- 
portionnelle à la  distance  : c’est  ce  qui  a lieu  pour 
l’attraction  de  la  terre  : ta^t  que  ce  point  est  dans 
l’atmosphère , il  attire  en  raison  inverse  du  carré 
d^  la  distance  au  centre  de  la  terre,  mais  dès  qu’il  a 
pénétré  dans  la  terre  , par  exemple , dans  un  puits. 
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l’ilttraction  est  proportionnelle  à sa  distance  au  centre. 

Nous  allons  terminer  ce  chapitre  par  quelques  no- 
tions, qui  compléteront  ce  qui  est  relatif  aux  attrac- 
tions. 


123.  Les  corps  renferment,  sous  des  volumes  égaux, 
des  quantités  inégales  de  matière  pondérable,  et  ces 
quantités  varient  dans  un  même  corps,  par  la  tempé- 
rature et  la  pression.  On  considère  les  corps  comme 
composés  de  parties  matérielles  non  contiguës  , telles 
que  les  dimensions  et  celles  du  vide  qui  les  sépare, 
échappent  à l'œil  par  leur  petitesse  : ces  parties  se 
nomment  atomes  et  le  vide  qui  les  sépara  porcs.  On 
regarde  comme  invariables  leur  masse,  leur  forme  et 
leur  volume  , les  pores  peuvent  éprouver  de  grandes 
variations  par  les  effets  de  la  température  ou  de  la 
pression . 


124..  Les  molécules  des  corps  ne  sont  autre  chose 
que  la  réunion  également  insensible  de  plusieurs  ato- 
mes, les  corps  diffèrent  par  la  nature  et  la  proportion 
des  atomes,  qui  entrent  dans  la  composition  de  lenrs 
molécules. 


125.  Ainsi,  c’est  à tort  (ju’on  suppose  la  masse  di- 
visée en  éléments  infîniments  petits  , ayant  la  même 
densité  dans  les  corps  homogènes , ou  une  densité  qui 
varie  par  degré  insensible  dans  les  corps  hétérogènes  : 
néanmoins  on  peut  faire  usage  des  formules  fondées 
snr  cette  considération  , même  lorsque  les  corps  ont 
été  divisés  en  parties  d’une  grandeur  fixe , mais  tout 
à fait  insensible,  car  une  partie  de  la  masse  qui  ren- 
ferme un  grand  nombre  de  molécules , peut  encore 
être  considérée  comme  très-petite.  *; 
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126.  D’après  cela,  si  on  veut  avoir  la  masse  d’un 
corps  , ou  plus  généralement  la  somme  des  produits  de 
ses  parties  élémentaires  par  une  fonction  des  coor- 
données de  l’un  de  ses  points  , il  faudra  diviser  le  vo-  ' 
lume  en  parties  très-petites,  multiplier  chacune  d’elles 
par  la  densité  de  son  centre  de  gravité  et  par  la  fonc- 
tion ci-dessus,  et  faire  la  somme  de  tous  ces  produits 
à la  limite  , cette  somme  ne  sera  autre  chose  ejue  l’in- 
tégrale de  la  même  quantité  , et  elle  s’en  rapprochera 
il  mesure  que  les  parties  deviendront  de  plus  en 
plus  petites , en  sorte  que  le  volume  élémentaire  i' 
étant  très-petit,  mais  dillérent  de  dr,  on  pourra,  sans 
erreur  sensible,  substituer  l’intégrale  à la  somme: 
c’est  précisément  ce  que  nous  avons  fait. 

L’erreur  ne  serait  sensible  que  dans  le  cas  où  la 
fonction  varie  très-rapidemeut,  et  change  de  signe  dans 
l’intégration,  mais  cette  exception  n’a  aucun  rapport 
avec  le  cas  que  nous  avons  considéré. 


CHAPITRE  VI. 

ÉQUILIBRE  d’en  corps  FI.EXIBt.E. 


§ I". 

Équilibre  du  j>olygone  funiculaire . ' 

127  On  appelle  machine  funiculaire  tout  assem- 
blage de  cordes  liées  entre  elles  par  des  noeuds  lixes 
ou  passées  dans  des  anneaux  qui  peuvent  glisser  le 
long  de  ces  cordes  , mais  nous  supposerons  qu’il  n’y  a 
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jamais  plus  de  trois  cordons  réunis  en  un  même  point. 

Considérons  d’abord  une  suite  de  cordes  ou  de  droi- 
tes invariables  qui  peuvent  tourner  librement  autour 
du  point  d’application.  . ^ 

128-  On  fait  abstraction  des  masses,  et,  par  consé-  Fig.  38.  j 

quent , du  poids  des  cordes  ; d’ailleurs  chacun  de  ces  3 

poids  serait  une  force  que  l’on  décomposerait  en  deux  5 

autres  parallèles  appliquées  aux  extrémités  de  chaque  j 

corde.  Ainsi,  nous  supposons  que  le  système  est  seu-  j 

lement  sollicité  par  des  forces  P, P', P''  etc. , appliquées  ' ' 

aux  divers  sommets  du  polygone  funiculaire  : nous  sup-  j 

posons  eu  outre  les  côtés  AB,BG  inflexibles  et  inexten-  1 

sibles , les  sommets  A, B, G variables  de  position , et  les 
angles  du  polygone  variables  de  grandeur  : il  s’agit  de 
déterminer  les  conditions  d’équilibre.  Soient  a, P, y, 
a', 6', y',  etc.,  les  angles  des  forces  P, P', P"  etc.,  avec  les 
axes  etxyz,  a/fz'  etc. , les  coordonnées  des  sommets  du 
polygone  : le  polygone  étant  en  équilibre  quand  les 
sommets  sont  variables  de  position,  cet  équilibre  ne 
sera  pas  troublé , en  supposant  que  les  sommets  soient 
(î.\cs,  c’est-à-dire  que  les  angles  soient  invariables,  et 
les  forces  qui , alors  , sont  appliquées  à un  système  in- 
variable , serorit  en  équilibre  si  la  force  principale  et  le 
moment  principal  sont  nuis  séparément  et  simultané- 
ment; on  "aura  donc  déjà  pour  conditions  nécessaires 
de  l’cqui libre  ' 

X = 0,  Y = 0,  Z = 0,  L=0,‘  M = 0,-  N = 0, 
ou'bien  , 

P cos.  a4“  P cos.  a 4-ctc .^P^cos. «**=  0 ' ^ 

P cos.  (5  + P cüs.  ji'+.....T..;,.-f-P’‘cos.^'*=  0 
Pcos.7-HFcos.7'+..v..j..r(,.+P"cos.7'*=0^'  • 

P(>-cos.7 — S80S.  -t-P"(_>'’*cos.7’‘— a"cos.|5“)  =0 

' P(  Z cos . a — jr  COS.7)+. . .+P’*  ( z"  cos . a"  — x“cos  .7“)  = 0 
P(  jr  cos . P — y cos . *)4- '. . . . -f  P’(  ^r'ens . p" — y' cos . a")  = 0 . 
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129.  Ces  conditions  seraient  suffisantes  si  les  angles 
du  polygone  étaient  invariables  (ce qu’on  exprimerait 
e»  établissant  que  chaque  sommet  est  lié  par  des  cor- 
des invariables , non-seulement  avec  les  deux  sommets 
adjacents,  mais  encore  avec  tous  les  autres)  ; mais  si 
les  anales  sont  variables,  il  faut  de  nouvelles  condi- 
tions  : supposons  d’abord  que  le  sommet  A soit  seul* 
variable,  et  que  les  autres  restent  fixes , il  faudra  pour 
l’équilibre  que  la  force  P soit  dirigée  suivant  le  côté 
AB,  car  il  faut  que  cette  force  maintienne  ce  côté  en 
équilibre,  ce  qui  s’exprimera  en  écrivant  que  les  pro- 
jections de  la  force  sont  proportionnelles  à celle  du  côté, 
ce  qui  donne 

P cos.  a Pcos.  P PcoS.y 

jd—x~  y—y  ~ s'— z’'  - . , ^ 

on  pourrait  même,  dans  ce  cas,,  supprimer  le  ^facteur 
commun  P;  cette  condition  étant  remplie,  la  force  P 
seradiriaée  suivantle  côté  AB,  et  pourra  être  trans- 
portée en  B,  où  elle  se  composera  avec  P'  en  une  seule 
force  ayant  pour  projection  sur  les  axes 

P cos.  a -f  P' cos.  a,  P cos.  P 4- P' cos.  Pcos.7-t-P'cos.7' : 

' • • ^ • • * 

si  maintenant  on  suppose  que  le  point  B devienne  mo- 
bile, les  autres  C,D,E  restant  fixes,  il  faudra  pour 
l’équilibre,  outre  les  conditions  établies,' que  la  résul- 
tante soit  dirigée  suivant  la  corde  BC,  ou  que  les  pro- 
jections soient  proportionnelles  à celles  de  la  corde,' «t  • 
on  aura  • ' 

Pcos.a-f-p'cos.  a PcOS.9-4-P'cOS  Pc0S.7-t-P'c08.7'  -> 

“ f—y  ~ 7^'  ■>  . 

« 

cette  condition'  étant  remplie  , la  résultante  pourra  ' 
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être  transportée  tn  C,  où  elle  se  composera  avec  la 
force  P ' et  produira  une  nouvelle  résultante.  Çn  con- 
tinuant ces  raisonnements  pour  tous  les  côtés  du  poly- 
gone , on  arrivera  enfln  à une  résultante  qui  sera 
dirigée  suivant  EF,  et  appliquée  au  point  F supposé 
mobile  : ilfaudra  pour  l’équilibre  que  celte  résultante 
et  la  force  P appliquée  en  F se  fassent  'équilibre  : 
ainsi,  pour  dernière  condition  d’équilibre r.iî  sera' 
nécessaire  que  toutes  les  forces  transportées^para^- 
lement  à elles-mêmes  en  F se  fassent  équilibre','  etc’est 
ce  qu’ex priment  déjà  les  trois  conditions  qui  dorgient 
upe  force  principale  nulle.  ‘ ) 

130.  Nous  disons  enoutre,  quesi  ces  trois  conditions 
sont  satisfaites,' ainsi  que  toutes  celles  que  nous  avons 
énoncées  plus  haut,  il  y aura  équilibre."  En  ell'et,  sup- 
posons que 'le  polygone  funiculaire  soit  maintenant 
tel  qu’il  a été  donné , c’est-à-dire  i’"ayant  ses  angles  » 
variables  et  ses  côtés  inextensibles  : si  la  première  con- 
dilion  * . ; ■ ’ ^ 


Pcos.a  Pcos.'p  ' Pcos.y 


X — X 


a— 

est  satisfaite^  la  force  P sera  dirigée  suivant  AB  ,‘ et 
pourra  être  transportée  en  B où  elle  se  composera 
avec  P'  et  donnera  ixne  résultante  qui , en  vertu  de  la 
deuxième  condition  , sera  dirigée  suivant  BC,  et  ainsi 
de  suite  ; enfin,  on  arrivera  à avoir  remplacéle  système 
entier  du  polygone  par  un  système  de  forces  appliquées 
au  point  F,  et  ces  forces  ne  seront  autre  chose  que  les 
forces  données,  transportées  parallèlement  à elles- 
mêmes.  Or,  ces  forces,^seront  en  équilibre  en  vertu 
des  trois  dernières  conditions:  donc  il  y aura  équili- 
bre, et  les  conditions  trouvées  sont  nécessairement  suf- 
fisantes. 
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- Remarquons  qu’on  peut  dans  le  cas  d’équilibre  consi- 
dérer un  côté  quelconque  et  concentrer  aux  deux  ex- 
trémités les  forces  appliquées  aux  sommets  qui  suivent 
ou  qui  précèdent;  ces  deux  forces  appliquées  aux  deux 
extrémités  du  côté,  doivent  être  égales  et  directement 
opposées , c£ir  elles  doivent  se  faire  équilibre.  Cha- 
cune de  ces  forces  mesure  la  tension  du  côté , et  cÆtle 
tension  peut  être  considérée  comme  agissant  dans  la 
direction  de  ce  Cl  dans  un  sens  et  dans  un  autre. 

Examinant  le  nombre  total  des  équations  d’équi- 
libre , nous  avons  trouvé  autant  de  formules  d’équi- 
libre qu’il  y a de  côtés , c’est-à-dire  n formules , et 
comme  chacune  d’elles  renferme  deux  équations , il 
y aura  2n  équations  d’équilibre  auxquelles  il  faut 
ajouter  les  trois  équations  qui  expriment  que  la  force 
principale  est  nulle  ; ainsi  le  nombre  total  est  2«+3. 

Z Puisque  les  2n+3  équations  qui  précèdent  suffi- 
saient pour  établir  l’équilibre,  il  est  évident  qu’elles 
doivent  renfermer  les  trois  conditions  qui  expriment  la 
nullité  du  mouvement  principal  ; c’est  ce  que  l’on  peut 
vériCer.  En  effet,  des  formules  d’équilibre  on  déduit 

P cos.  (3  (z' — z)  = Pcos.7(y^ — y) 

(Pcos.  p+P cosp')(z" — z'  )=  (Pcos.y+P  cos.y')  — y') 

(Pcos.|3-l- +P’'“‘ cos  ) (z’‘ — z"~‘) 

= (PCOS.7+ + P’^‘cos.7"-‘)(r’‘— 

ajoutant  toutes  ces  équations  membre  à, membre,  il 
viendra  pour  le  premier  membre  en  faisant  les  réduc- 
tions 

' — Pzeos.^ — P'z'côs.^' — P’‘“'z’*~'cos.S*"‘ 

+ (Pcos^+ + P""'cos.p"'‘  ) z" 


V 
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or , puisque  la  force  principale  est  nulle , on  a 

P cos.  p+Fcos.  p'+ +P"-‘  cos.  P"-'  = — P"  cos.  p" , 

ainsi  le  premier  membre  devient 

— Pzcos.p — Fz'  cos.p' — P"~'z"“‘  cos.p"“‘ — P"z”  cos.p", 

on  aura  de  même  pour  le  deuxième  membre 

— Py  COS7  — F^'cos.7' — P’*“‘^"“‘cos,7"~'  — P"^*co8 .7". 

ces  deux  expressions  sont  égales  et  forment  une  équa- 
tion qui , en  faisant  passer  le  deuxième  membre  dans 
le  premier  , et  groupant  les  termes  deux  à deux , se  ré- 
'duit  à 

P(^cos.7 — zcos.p)+F( )+ 

+P’*(^"  cos.  7“ — z"cos.  P")  =0 

équation  identique  avec  l’uue  de  celles  qui  établissent 
la  nullité  du  moment  principal.  On  retrouverait  de 
même  les  deux  autres  : on  voit  donc  que  les  équations 
d’équilibre  emportent  la  nullité  du  moment  principal. 

131.  On  peut  voir  que  le  nombre  des  équations  d’é- 
quations d’équilibre  est  égal  à celui  des  variables  in- 
dépendantes ; en  effet , nous  savons  que  les  sommets 
du  polygone  doivent  être  constamment  h la  même  di- 
stance des  sommets  adjacents  ou  en  d’autres  termes,  que 
les  longueurs  des  côtés  du  polygogne  restent  invariables, 
on  a par  conséquent , pour  cliaque  côté  , une  équation 
de  la  forme 

{x'~  x)'+  (y'— y)  '+  (z'—z)  ’=  a 

(•r"-  ^r+  (y"-y'r+  (*"-  z')  = a 

etc.,  etc. 

Le  nombre  de  ces  équations  est  égal  au  nombre  n des 
côtés  : aipsi  voilà  n équations  qui  peuvent  servir  à dé- 
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terminer  les  valeurs  de  xjz,x’yz'  etc.  inconnues  qui 
sont  au  nombre  de  3/i+3  : d’après  cela,  il  n’y  aura  que 
2ra+3 , variables  qui  soient  indépendantes  ; donc  leur 
nombre  est  égal  à celui  des  conditions  d’équilibre. 

Si  tout  le  système  se  trouvait  dans  le  même  plan, 
il  est  évident  qu’alors  le  nombre  des  équations  se  ré- 
duit à «4-2,  puisque  les  n premières  formules,  en  don- 
nent une  chacune  et  la  dernière  deux  : n+2  est  d’ail- 
leurs le  nombre  des  variables  indépendantes. 

Enlin,  si  lesyslème  étant  quelconque,  les  deux  points 
extrêmes  étaient  fixes , lesdeux  forces  extrêmes  ne  se- 
raient plus  à déterminer  en  grandeur  et  en  direction, 
ainsi,  dans  ce  cas,  le  nombre  d’équations  serait  2n — 3, 
aiusi  que  le  nombre  des  variables  indépendantes,  et 
il  se  réduirait  à n — 1 , si  le  système  était  dans  un 
même  plan. 

132  Si  les  directions  des  forces  partagent  toujours 
en  deux  parties  égales , l’angle  compris  entre  les 
deux  côtés  adjacents,  la  tension  T est  nécessairement 
constante  dans  toute  l’étendue  du  polygone  : de  plus, 
en  nommant  a'"  l’angle  compris  entre  les  deux  côtés 
adjacents  au  point  d’application  de  la  force  P“,  on  aura 

rt”* 

la  relation  P"  =2T cos  — qui  doit  subsister  pour  toutes 
les  valeurs  de  m. 

133.  Si  les  directions  des  forces  sont  toutes  parallèles 
entre  elles,  l’équilibre  ne  pourra  évidemment  subsister 
qu’autanl  que  les  directions  de  toutes  les  forces  et  tous 
les  côtés  du  polygoneseront  compris  dans  un  mêmeplan. 

Si  en  outre,  ces  forces  sont  toutes  verticales,  il  est 
facile  de  conclure  que  s'il  existe  dans  le  polygone  un 
côté  horizontal , la  tangente  de  l’angle  d’inclinaison 

T-:- 
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des  côtés  du  polygone  sur  l’horizon,  augmentera  à' 
partir  de  celui-ci,  proportionnellement  à la  somme  des 
forces  comprises  entre  le  côté  horizontal  et  celui  que 
l’on  considère  ; on  verra  de  même  que  les  composantes 
horizontales  des  tensions  des  côtés  extrêmes  du  poly- 
gone, doivent  être  égales  entre  elles,  que  la  somme  des 
composantes  verticales  de  ces  tensions  doit  être  égaie 
à la  somme  des  forces  verticales  appliquées  au  Cl,  et 
que  de  plus,  s’il  existe  un  côté  horizontal  dans  le  po- 
lygone, les  composantes  verticales  des  tensions  des 
côtés  extrêmes  seront  respectivement  égales  à la  somme 
des  forces  verticales  comprises  en 
mité  correspondante  du  fil. 

13ii.  Considérons  maintenant  le  cas  où  les  points 
d’application  peuvent  glisser  librement  le  long  du  fil 
ou  polygone  funiculaire. 

C’est  le  cas  d’un  cordon  inextensible  fixé  à ses  deux  Fig  33. 
extrémités  et  enfilé  dans  une  série  d'anneaux.  Suppo- 
sons d’abord  qu’il  n’y  a qu’un  seul  point  mobile  sur  le 
cordon.  La  force  P est  la  résultante  des  forces  qui  lui 
sont  appliquées.  Le  point  B ne  pourra  se  mouvoir  que 
sur  la  surface  d’un  ellipsoïde  de  révolution  dont  les 
deux  points  A et  C sont  les  foyers  , et  dont  le 
grand  axe  est  égal  à la  longueur  du  cordon  ACB. 

Pour  que  le  point  B soit  en  repos  sur  cette  surface , 
il  faut  quela  force  qui  le  sollicite  soit  normale  àl’ellip- 
soïde,  ou  que  la  direction  de  la  force  divise  en  deux 
parties  égales  l’angle  des  rayons  vecteurs,  ou  ABC, 
ou  bien  encore  que  la  force  P soit  décomposable  en  ' 
deux  autres  dirigées  suivant  les  cordons  AB,  BC.  Si 
A et  C étaient  mobiles , il  faudrait  en  outre  que  ces 
points  fussent  retenus  par  des  forces  égales  et  oppo- 
sées directement  aux  composantes  de  la  force  P. 


ce  côté  etl’cxlré- 


Dir, 
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S’il  y avait  plusieurs  anneaux  mobiles  et  uue  force 
appliquée  à chacun  d’eux  , il  suffirait  pour  l’équilibre 
que  chacun  de  ces  points  remplît  les  conditions 
énoncées  dans  le  premier  cas.  Ainsi,  si  nous  considé- 
rons en  particulier  le  point  D et  les  cordons  voisins 
CD, DE,  il  faudra  que  la  force  P'"  qui  sollicite  ce  point, 
soit  décomposable  suivant  DE  et  DC  en  deux  forces 
égales  aux  composantes  de  P"  et  P'^  suivant  ces  mêmes 
cordons  et  dirigées  en  sens  contraires.  Cette  force  P"' 
devant  de  plus  être  normale  à l’ellipsoïde  qui  aurait 
pour  grand  axe  CD+DE,  il  faudra  que  la  direction  de 
P"  divise  en  de||||Barties  égales  l’angle  du  polygogne 
en  D : il  en  soBr  de  même  de  tout  autre  sommet  : 
ainsi , les  conditions  d’équilibre  sont  les  mêmes  que 
dans  le  cas  d’un  point  mobile  et  d’une  force  unique. 

135.  Considérons  la  force  P qui  retient  le  point  A 
et  la  composante  de  P suivant  AB  ; puisque , par  hypo- 
thèse, le  polygone  funiculaire  est  en  équilibre,  on  peut 
lui  substituer  un  polygone  dont  les  eûtes  sont  inva- 
riables : or,  on  sait  que  dans  ce  cas  la  force  P doit  coïn- 
cider en  direction  avec  AB,  et  être  égale  et  directement 
opposée  à la  composante  de  P',  suivant  AB,  ce  qui 
fournit  deux  équations  d’équilibre  ; on  aura  de  même , 
pour  ch.acune  des  forces  P, P',  et  ainsi  de  suite  ; la  force 
P„  combinée  avec  la  résultante  de  toutes  les  autres  don- 
nera aussi  deux  équations , on  aura  donc  autant  de  fois 
deux  équations  qu’il  y aura  de  côtés , plus  un  , ou  bien 
2/1+2  équations  : pour  exprimer  en  outre  que  chaque 
force  divise  en  deux  parties  égales  l’angle  du  sommet 
du  polygone  auquel  elle  est  appliquée , on  aura 

P' . T : ; sin.  z;siri  . — , P"  ; T ; ; sin.  a'  ;sin.  - 

O 2 

a" 

P"  ‘ : T ; ; sin,  x""’ : sin. 
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ces  proportioasqui  serontaunombrede  n — 1 donneront, 
en  les  ajoutant  aux  2n-|-2  ci-dessus  , et  en  y joignant 
l’équation  P"=  T, 2/i-f-2« — 1-j-l  équations,  ou  3n-|-2 
équations  d'équilibre  : maintenant,  pour  exprimer  que 
le  fîl  est  inextensible,  on  aura  une  équation  de  con- 
dition qui  nous  permettra  d’éliminer  une  des  variables 
qui  sont  au  nombre  de  3n-l-3  ainsi,  il  ne  restera  que 
3«-f-2  variables  indépendantes  : donc  le  nombre  des 
variables  indépendantes  est  égal  à celui  des  équations 
d’équilibre. 

S II- 

Equilibre  d’un  fil  flexible , ou  courbe  funiculaire. 

136.  Considérons  d’abord  un  fil  pesant  homogène, 
parfaitement  flexible  et  attaché  par  ses  extrémités  à 
deux  points  fixes.  Ce  fil,  abandonné  à l’action  de  la  pe- 
santeur, aflectera  dans  l’état  d’équilibre  une  certaine 
courbe  qu’on  nomme  chaînette,  et  dont  il  s’agit  de 
déterminer  l’équation. 

Soit  A, B les  points  fixes,  C le  point  le  plus  bas 
de  la  courbe , et  D un  point  quelconque  pris  sur  cette 
courbe  : quant  l’équilibre  existe , l’arc  CD  est  dans  le 
même  cas  que  s’il  était  fixe  : soit  s la  longueur  de  cet 
arc , P la  densité  constante  de  la  masse  concentrée  sur 
l’arc  CD,  ps  représente  cette  masse  etgps  le  poids  de  cet 
arc  : ce  poids  agit  en  un  point  G qui  en  est  le  centre 
de  gravité  et  qu’on  doit  supposer  lié  ' invariablement 
à tous  les  points  de  l’arc.  Puisqu’il  y a équilibre,  nous 
pouvons  admettre  pour  un  instant  que  l’arc  CD  est 
entièrement  fixe , les  autres  portions  de  la  courbe  res- 
tant flexibles.  Si  on  vient  à séparer  cet  arc  CD , il 
tombera  ; alors  les  points  C et  D étant  fixes  et  les  arcs 


Fig  3g. 
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AC  et  DB  étant  en  équilibre , pour  les  retenir  il  fau> 
dra  appliquer  aux  points  G et  D des  forces  convena- 
bles : Tare  flexible  AC  devant  retenir  le  point  C,  agira 
sur  ce  point  comme  une  force  tangente  en  G à la 
courbe , car  cette  force  qui  représenta  la  tension  doit 
être  dirigée  suivant  l’élément  de  la  courbe  au  point  C 
ou  suivafit  la  tangente  qui  est  horizontale  ; de  même 
on  retiendra  le  point  D par  une  force  tangente  en  D ; 
donc  , puisqu’il  y a équilibre , l’arc  étant  flexible , il 
s’ensuit  que  l’arc  AC  agit  sur  le  point  C comme  une 
force  tangente  à la  courbe  en  C,  et  que  BD  agit  sur  le 
point  D comme  une  force  tangente  en  D,  et  tirant  de 
bas  en  haut.  L’une  quelconque  de  ces  forces  se  nomme 
la  tension  de  la  courbe  en  ce  point. 

Revenons  à l’arc  CD  : soit  Q la  tension  au  point 
D,  Qo  celle  au  point  C ; l’arc  CD  sera  sollicité  par  les 
trois  forces  Q,Qo,g:fS.  Ces  trois  forces  forment  un 
triangle  GCD,  et  puisqu’il  y a équilibre,  elles  sont 
dans  le  plan  du  triangle  ; le  point  D étant  arbitraire , 
il  en  résulte  que  la  courbe  est  plane  ; puisque  le  sys- 
tème de  ces  trois  forces  est  en  équilibre  , la  force  prin- 
cipale doit  être  nulle,  cequiexigeque  lasommedes  pro- 
jections sur  les  deux  axes  des  x et  des  y soient  nulles  , 
car  nous  supposons  que  le  plan  de  la  courbe  est  le 
plan  vertical  des  Les  projections  sur  l’axe  OXsont 
Q cos. a,  Q,  et  O;  et  celles  sur  l’axe  OY,  sont  Q cos.p, 
O et  gii  ; or, 

dx  r dy 

cos.  a = — !-  , cos.  6 = -7- 
ds  d$ 


et  les  projections  étant  en  sens  contraires,  on  a 
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divisant  ces  deux  équations  l'une  par  l'autre  , il  vient 
dx  Q,’ 

^ est  une  constante.  Soit  a cette  constante  qui  est  une 
Vo 

certaine  fonction  déterminée  de  x,y,  alors  -r  z=as.  ou 

dx 

y=as  ; il  s'agit  d’intégrer  cette  équation  : remarquons 
que 

ds  = iyi+y’dx,  s=  — 

a ' ■ / 

d'où 

d.r' 


dy'—a\yi+y’dx,  — ' = adx  : 

V\+y' 

pour  intégrer  cette  nouvelle  équation  , observons  que 
l'équatiou 

dx  d[y  l+ar’ 


y\+x‘ 

donne  , 

^ d^ü^'  ^ = d.i  (X+J/ÎÏ7-) 

l+ar*  X x+K  1+x* 

d’où 


’ K i+x’ 
appliquant  cette  formule  à 
dy' 


r dx^  _ l+x')+c  ; 

, Ki+x- 


— ■ adx J 


em  observant  que  pour  le  point  le  plus  bas  G 
x=  X.  et  ^ = 0 , 
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fdjr 


d’après  cela  intégrant  entre  les  limites  a;  et  ar„  aux- 
quelles correspondent  jr,j^  coordonnées  du  point 
coordonnées  du  point  D %'ariable),  il  vient 


Digiiized  by  Google 


( 125  ) 

équation  de  la  chaînette.  Cette  équation  renferme 
trois  indéterminées  x<^/,et  a,  et  on  a trois  conditions 
pour  les  obtenir,  puisque  la  courbe  doit  passer  par  les 
points  A et  B , et  que  la  longueur  de  la  courbe  est  con- 
stante ; mais  on  peut  opérer  plus  simplement  : en  pre- . 
nant  le  point  le  plus  bas  pour  origine , l’équation  se 
réduit  à 


ou  bien,  faisant  passer  l’axe  des  ^par  le  point  le  plus 
bas , ce  qui  doune 

et  en  disposant  de  l’axe  des  x de  manière  que^^= 
l’équation  se  réduit  à 


telle  est  l’équation  la  plus  simple  de  la  chaînette. 

137.  On  voit  que  a Varie  avec  les  deux  extrémités  Fig.  40 
de  la  chaînette  , car  g varie  ainsi  que  Q„  : il  faut  donc 
avoir  a en  fonction  de  la  longueur  du  fil  et  des  coor- 
données des  points  de  suspension  : prenons  le  cas  par- 
ticulier où  les  deux  points  de  suspension  sont  à la 
même  hauteur.  Soit 


/=BG,2À=AB: 

on  sait  que  l’arc  2/  est  proportionnel  à 
ainsi  que  la  moitié  l,  ainsi  on  aura 

ak  -ak 

1 = ou  2aZ=e“'‘— e-“\ 

3a 
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en  prenant 

jr=A=BD  i 

développant  e’*  et  en  série , on  aura 


e**=l+- 


1.2  1.2.3 


aW 


ah  a'h' 

^ “T  TJ  1.2.3 


, etc., 


d’où 


V 1.2.3  1.2.3.4.5  ) 

si  nous  nous  bornons  aux  termes  du  deuxième  degré 

d h ^ 

et  si  nous  posons  = a,  il  vient 
Â 

, , / a a’  \ l a hl' 

'=‘  (*■’■  i ÎSi  i = '*  ê + 

or,  ll'p-'ih  donc  ^>1  ® fortiori  .L>.0  ou  posi- 

tif : de  l’équation  précédente,  on  déduit 

6(i-l)=a4-£^  + etc.,  • 
ainsi  tous  ces  termessont  positifs  et  on  a C — 1 = 

KÎ-)  . 

, 81  on  fait 


l’égalité  précédente  donne  «=  - 


1+  — +etc. 
4.5 


dans  le  deuxième  membre  « = o,  on  obtiendra  une  va- 
leur trop  grande  dans  le  premier.  Soit  a,  la  valeur  ainsi 
obtenue,  cette  valeur  est  trop  grande,  et  si  onia  substi- 
tue dansle  deuxième  membre,  la  valeur  correspondante 
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. , , . . 
qui  en  resuite  a,= sera  trop  petite  : ainsi  * 

<+A+etc. 


est  compris  entre  a et  a, , puis  entre  a,  et  : ces  deux 
limites  sont  plus  rapprochées  que  les  précédentes,  car 
est  compris  entre  o et  a, , de  même,  on  aurait  d’au- 
tres limites  de  plus  en  plus  rapprochées,  on 

aura  une  grande  approximation  en  prenant  seulement 
les  termes  du  deuxième  degré,  par  exemple,  soit 


l — 3,  A — 2,  ^ 1 — 2 ’ *<> — ® “>  — ^ 


..=  -^=2,55, 


= 2,64,  etc., 

On  peut  déterminer  a ou  a,  s’ensuit  puisque 


, et  toutes  les  constantes  sont  déterminées. 

‘ a ^ 

138.  La  tension  T en  un  point  quelconque  de  la 
chaînette  est  T‘=Q^,’-)-g’pV,'  ainsi  la  tension  mini- 
mum a lieu  pour  le  point  le  plus  bas. 

139.  Il  semble  que  la  méthode  précédente  ne  pourrait 
plus  être  employée  si  la  chaînette  n’ofirait  pas  un  point 
dont  la  tangente  soit  horizontale,  maisiln'en  est  rien, 
car  en  opérant  de  la  même  manière  , après  avoir  dé- 
composé la  force  agissant  au  point  le  plus  bas,  en  deux 
autres,  l’une  horizontale  et  l’autre  verticale,  on  par- 
viendra au  même  résultat;  seulement  la  quantité  a 
n’a  pas  la  même  valeur. 

14-0.  ^On  peut  encore’  s'e  demander  pourquoi  on  n’a 
pas  exprimé  que  le  moment  linéaire  principal  est  nul  : 
ordinairement  ou  élude  cette  difficulté  en  disant  que 
le  raisonnements  étant  indépendants  de  la  lungiieur 
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de  l’arc , et  le  moment  linéaire  étant  nul  lorsque  cet 
arc  est  infiniment  petit , il  eu  résulte  qu’il  en  est  de 
même  , quelle  que  soit  la  longueur  de  l’arc  s ; mais  on 
peut  faire  voir  qu’cn  l’égalant  à zéro  on  parviendra  en- 
core à l’équation en  efiet,  le  moment  linéaire 
principal  est  égal  à 

Q.r„+Q-r  J-QrJ-é'K 

(?  étant  l’abscisse  du  centre  de  gravité).  En  changeant 
le  signe  et  remplaçant  s\  par  sa  valeur 


X sec.  ^ dx  = I xds, 

Xti  J X 


on  a la  condition 


or, 


^ dx  - dy 


et  l’équation  précédente  devient 


ra: 

Qo(r  — r«) — I = 0 : 

intégrant  par  parties  g-oj  ^ xds , on  trouve 

J '*'0 

ex  rs 

gpV  xds  = gçsx — \ sdx 

Jx„  . Js„ 


et  par  suite 


jo)  =g-i 


gp\  irfx  = QA  y'dx 
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Qor'=S‘f*  ou  y=^=  ’ 
ce  qu’il  fallait  obtenir. 

11  eût  été  plus  simple  d’observer  que  la  chaînette  pou- 
vant être  considérée  comme  un  polygone  funiculaire,  les 
équations  d’équilibre  de  celui-ci  doivent  lui  convenir  ; 
mais  danslecas  de  la  chaînette,  en  supposant  l’axe  desz 
vertical,  a=  a"  =0,  etc.  S = |5'=|î",  et  cos.  a=0, 
cos.  p = 0,  etc.,  ainsi  les  2n  premières  équations  d’é- 
quilihre  se  réduisent  k 

x'—x  x"—x'  ‘ ' 

= -T, ; = etc.,  , 

y— y y— y , . 

ce  qui  montre  que  la  chaînette  est  une  courbe  plane, 
et  dès  lors  il  ne  reste  plus  que  les  trois  autres  équa- 
tions d’équilibre  X=0,Y=0,Z  =0  qui  expriment  que 
la  force  principale  est  nulle. 

141.  Considérons  maintenant  le  cas  particulier  où 
la  force  verticale  appliquée  aux  points  de  la  courbe, 
au  lieud’étre  proportionnelle  à la  longueur  des  parties 
de  cette  courbe  comme  dans  ce  qui  précède,  est  pro- 
portionnelle à la  projection  horizontale  de  ces  parties. 

Supposons  pour  plus  de  simplicité  rjue  ie  plan  de  la 
courhe  est  celui  des  xy,  que  la  direction  de  la  force 
est  parallèle  à l’axe  de  y,  et  que  de  plus  la  première  ex- 
trémité du  fil  est  placée  à l’origine  des  coordonnées. 

Soit  T la  tension  en  un  point  quelconque , s l’u- 
nité de  l’arc,  et  p la  valeur  de  la  force  appliquée  en 
ce  point,  rapportée  à l’unité  de  longueur  et  donnée 
en  fonction  de  l’abscisse;  les  composantes  horizonta- 
les et  verticales  de  la  tension  sont 


T— 

ds 


et 


9 


Fig  'fl. 
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(l’uù 

et  par  suite 

T±=;,x+»,Tj=i.. 

a eib  étant  des  constantes  ; on  tire  de  là 
dy  px+a  , px+a  , 

. —=~, — > dy=—, — 

tlx  b b 


et 


équation  d’une  parabole  dont  l’axe  est  vertical.  On  a 
de  plus 

cl 

; • ■ T=|/(/>.r+a)’+à’. 

142.  Les  résultats  précédents  sont  exprimés  d’une 
manière  plus  simple  quand  on  transporte -.l’origine 
des  coordonnées  au  point  le  plus  bas  de  la  courbe, 
où  la  tangente  est  horizontale , et  qui  est  le  som- 
met de  la  parabole  ; car  alors  a=0  , c=0  et  les  équa- 
tions précédentes  deviennent , y = équation 
simplifiée  de  la  parabole 'et  T =[/ p’x'  + b'  -,  mais 

, ainsi  T=  \/ p'x'-Vb'  : ces  nouvelles  équations 

ne  renferment  jdus  rien  d’indéterminé , on  voit  d’après 
ces  équations  que  le  maximum  de  tension  a lieu  au 
point  le  plus  éleué  de  la  courbe. 

143.  Quan  ta  la  longueur  de  l’arc,  on  l’obtiendra  géné- 


I 


Digitized  by  Google 


C *3i  ) 

râlement  en  intégrant  l’expression  (irV^  dans 

dy  *' 

laquelle  on  remplacera  ^ par  sa  valeur. 

En  désignant  par  /t  et  f l’atscisse  et  l’ordonnée 
du  point  le  plus  élevé  de  la  courbe , en  comptant 
les  ordonnées  de  bas  en  haut,  on  aura  pour  le  dernier 
point,  c’est-à-dire  pour  le  point  le  plus  élevé,  x=A,j^=^ 
et  par  suite 

Si  on  désigne  par  a"  l’angle  de  l’élément  supérieur 
de  la  courbe  avec  l’horizon  , et  par  Q,Q'  les  composan- 
tes horizontale  et  verticale  de  la  tension  en  ce  point, 
on  aura 

^ ph'  * _ Q ph  If 

En  nommant  S'  la  valeur  de  l’arc  compté  du  point 
le  plus  bas  qui  correspond  à l’abscisse  x',  on  aura 
, , h'  i 1 /2/’x'Y  S /2/x'\5 

1 /2/x'V  * /2A^V  ) 

et  en  faisant  od~h,  et  appelant  Cia  valeur  correspon- 
dante de  y 

207  fc—hy  ) 

350  \ h J ) 
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Les  résultats  précédents  ^ont  principalement  utiles 
pour  l’établissement  des  ponts  suspendus  ou  suppor- 
tés par  des  chaînes  en  fer  ; si  l’on  veut  de  plus  amples 
détails  nécessaires  aux  applications,  on  pourra  consul- 
ter l’ouvrage  de  Navier  intitulé  : Rapport  et  mémoire 
sur  les  ponts  suspendus. 

1^^.  Examinons  maintenant  le  cas  le  plus  général 
d’un  fil  sollicité  par  des  forces  quelconques,  distribuées 
d’une  manière  continue  sur  toute  l’étendue  du  fil.  Dési- 
gnons maintenant  par 

x,y,z  les  coordonnées  rectangulaires  d’un  point  quel- 
conque nt  du  fil  ; ' 

s la  longueur  de  l’arc  de  la  courbe  du  fil  comptée  jus- 
qu’au point  m ; 

5„,5„  les  longueurs  de  l’arc  de  cette  courbe  comptées 
jusqu’au  premier  et  jusqu’au  dernier  point  de  la  par- 
tie où  les  forces  sont  appliquées  i * ' 

aeboCo  et  les  angles  formés  avec  les  axes  des 

x,y,z  par  les  tangentes  menées  au  premier  et  au  der- 
nier point  de  cette  partie  du  fil  ; 

P la  valeur  de  la  force  appliquée  au  point  m,  cette 
valeur  étant  rapportée  à l’unité  de  longueur  et  donnée 
en  fonction  de  l’arc  s ; 

e«,p,7  les  angles  de  la  force  p avec  les  axes,  ces  an  - 
gles  étant  également  donnés  en  fonction^de  l’arc  s ; 

T la  valeur  de  la  tension  du  fil  au  point  m,  Tô,T„  les 
valeurs  de  la  tension  au  premier  et  au  dernier  point 
du  fil  où  les  forces  sont  appliquées.  % 

D’après  ce  que  nous  avons  dit  à propos  du  polygone 
funiculaire,  au  lieu  des  trois  premières  équations  ob- 
tenues dans  ce  cas,  nous  auronsles  suivantes,  en  comp- 
tant les  ordonnances  de  haut  en  bas  : 


«• 
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T 


ds 


T 


dz 

ds 


dspcos.  a+T„cos.  a, 
dsp  cos.  ^ + T„  cos.  b„ 
dsp  cos.  7 + T„  cos . c„  , 


qui  devront  subsister  dans  toute  l'étendue  de  la  courbe 
et  qui  en  déterminent  la  figure. 

Pour  le  premier  point  de  la  courbe , elles  devien- 
nent, 


ÇS„ 

T,,  cos . T„  cos . + | 

1 dsp  COS.a 
'^0 

•• 

/'’ît'n 

T„cos.i/„=  T„cos.6„4-| 

1 dspcos.^ 

ÇSr. 

T„cos.c,=  T„cos.  c„4- 

1 dsp  cos. y 

«Z 

' S„ 

145.  Les  trois  équations  précédentes  donnent 


dx  i 

rfspCOS.a  + Tn  COS.ZZ, 

fs, 

zisy»  COS.7  + Tn  COS.C, 

'^0 

dy  J 

rs„ 

1 dsp  COS  + T„  COS . bn 

cs„ 

1 dsp  COS . 7 + T„  COS.  c„ 

qui  sont  les  deux  équations  différentielles  de  la  courbe 
du  fil  : on  en  déduit  également- 
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■=v6:  ^^^/>COS.a+T„COS.«a^  4-  « dspcos.^  +T„  cos.  0^ 


l>our  1 expression  de  la  tension  dans  un  point  quelcon- 
que. 

1V6.  Si  1 on  difïérentie  les  trois  premières  équations, 
on  a : 


Td.^  + dT.^  = 

as  as 

Td.^+d'r/-f  = 

us  as 

Td.  ^+dT.^  = 
ds  ds 


— dspcoi.a 

— dspco'i.p 

— dsp  cos.y , 


et  si  1 on  ajoute  ces  équations  après  les  avoir  multi- 
pliées respectivement  par 

dæ  dy  dz 
ds' ds  ds 

en  faisant  utteution  que 


dx'  dy'  dz' 
ds'^ds'^ds'  ' 

et  par  conséquent 

fdx  dx  dy  , dy  dz  , dz  \ . 


il  viendra 

" ' ^ds  ' ds  ''  ' ds 

ou  simplement — <iT=pcos.a<f-c-4y  cos.^dy+p  cosydz. 


„ , / dx  dy  , dz  \ 

l=Dai  l — r-COS.a-f- -î-  COS.S-f-ï-COS.7  ), 

\ds  ds  ds  / 
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Ce  résultat  donne  la  loi  d’après  laquelle  la  tension 
varie  d’un  point  à l’autre  du  fll. 

L' accroissement  infiniment  petit  de  la  tension  est 
égal  a la  force  appliquée  à l’élément  du  fil  décomposée 
suivant  la  direction  de  cet  élément. 


147.  Pour  faire  quelques  applications  du  résultat  ' 
précédent , on  supposera  en  premier  Heu  que  la  force- 
désignée  parp  est  dirigée  partout  perpendiculairement 
à la  courbe  affectée  par  le  fil.  La  valeur  de  cTT  devient 
alors  nulle,  et  par  suite  la  tension  doit  être  con- 
stante dans  toute  l’étendue  du  fil  : de  plus  en  appe- 
lant r le  rayon  de  courbure  de  la  courbe  dont  il  s’agit 
au  point  dontles  coordonnées  sont  x,j,z,  on  aura  d’a- 
près ce  qui  est  démontré  en  analyse 


f , dx  r dy  r dz 

cos.a  = — ,cos.S= — —d.  -—,cos.7=—  , d.  —, 

ds  ds  ds  ds  ds  ds 


les  trois  équations  du  numéro  précédent  donneront  ' 

T 

donc  également  T= pr,  ou  p= 

Ainsi,  quand  un fil  tendu  est  appliqué  sur  une  sur- 
face fixe , la  valeur  de  la  pression  exercée  sur  cette 
surface  , rapportée  à [unité  de  longueur.,  est  égale 
en  chaque point  du  fil  a la  tension  divisée  par  le  rayon 
de  courbure.  Cette  proposition  s’applique  à diverses 
questions  importantes  dans  la  mécanique  pratique. 

148.  Considérons  maitenantle  cas  où  la  force  p est  Fig.  41. 
supposée  constante  et  dirigée  toujours  parallèlement  à 
une  même  ligne  verticale,  c’est-à-dire  le  cas  de  la  chaî- 
nette. Prenons  le  plan  de  la  courbe  pour  plan  des 
x,y,  et  l’axe  des  y parallèle  à la  force  p et  la  pre- 
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mière  extrémilé  du  fil  pour  origine  des  coordonnées, 
les  trois  équations  du  n°  li6 , se  réduiraient  ici  à 

T ^ =T„cos.a.  (l)T^  =/;(«„  — s)+T„sin.a„  (2) 

et  l’équation  du  n°  148  à — pdy  (3).  Pour  obte- 

nir de  la  manière  la  plussimple  l’équation  delà  courbe, 
on  remarquera  que  l’équation  (3)  donne  un  intégrant 
T=  const  — py,  et  comme  l’on  a pour  la  première  extré- 
mité delà  courbej'=0  et  T=T^,  il  vientT=To— 
en  substituant  cette  expression  dans  l’équation  (1),  on 
trouvera 

’T—py=TnCOs.a,y/ 1+  (5). 

d’où  l’on  tire 

, . T„  cos.Æ»  dy 

ax  = nz  — — 

y (T,cos.a„)’ , 

le  signe  supérieur  doit  être  pris  dans  la  partie  descen- 
dante de  la  courbe  jusqu’au  point  le  plus  bas  , et  le 
signe  inférieur  dans  la  partie  montante,  au  delà  de 
ce  point;  en  intégrant  il  vient 

n COS  • 


^log.To— (T„— /y')’— (T„cos.u„)* 


et  en  déterminant  la  constante  par  la  condition  que 
jî=0,  quand 

T„  cos. a, 


X—~ 


^o~^—py^y  To— — (T.  cos.g„)’ 
T„— J/T7^(T„cos.  a„)’ 


en  repassant  des  logarithmes  aux  nombres,  cette  équa- 
tion SC  changera  en 
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T.-/îr=  ^ jT„-|/T„>-(T„cos.a„)- j 
. 1 T„’cos.’a„ 


px 


cos  Mn 
px 


2 T„— KTo*— {T„cos.a„)’  eTnCos.a, 


(7), 


qui  est  l’équation  cherchée  de  la  chaînette. 

14.9.  Si  l’on  désigne  par  A et/Tabscisse  et  l’ordonnée 

du  point  le  plus  bas  dans  lequel  on  a ^ =0,  les  équa- 
tions (51  et  (6),  donneront 


T„  COS.fln 


T ■ — T„cos.tf„ 


, T„cos.æ„  . 

«= -log.— 

P T — Kt;— (T„cos.a„)’  ■'  P 

d’ailleurs  on  déduit  des  équations  (1)  et  (2) 

dy  pi^n — s)+T„sin.a„ 


dx 


T„cos.a„ 


X 


et  en  égalant  cette  expression  de  ^ à celle  qui  se  dé- 
duit de  l’équation  (5),  on  trouve 

s^s'+^lTnsin.flnrpTnCos.  a„  l^(T^o—pyy — (T„cos.fl„)“| 

Si  l’on  représente  par  C la  longueur  de  la  courbe  de- 
puis l’origine  jusqu’au  sommet  ou  au  point  le  plus 
bas  , le  radical  étant  nul  pour  la  valeur  de  j'  qui  con- 
vient à ce  point,  on  a 

C=S„-h  — d’où  S=Czp  V(T.-üy)’— T„cos.a„)-. 
P P 

150.  Pour  simplifier  les  résultats  précédents  , trans- 
portons l’origine  des  coordonnées  en  un  point  situé 
sur  la  vertic.ale  qui  passe  par  le  point  le  plus  bas,  etdis- 

TnCos.rt, 

tant  de  ce  dernier  d’une  longueur  égale , et 
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comptons  les  nouvelles  ordonnées  verticales  y de  bas 

en  haut,  posant  à cet  eOet 

, I • T„cos.  a.  T„  cos.  a„ 

X =X A,OU  'og.T, É y— — 

P Kl  — (l^cos.a.J 

7 TnCOS.^n  , _ 

y = — - — +f—y,py = ^—py . 

il  viendra,  au  lieu  des  équations  (4),(6),(7),(8) 

’ï^py 


T„cos.a,  {T„cos.a.)’ 

X~  . 102.  


y= 


P 

T,  cos 


T„  cos.  Un 


.a„(  _Pf_ £i_\ 

l '1  « cos.  a,  ^ Tu  cos.  o,^ 


^p  " + e 

S = - [y  p''y' — (Tncos.a,)* . 

L’équation  de  la  chaînette  est  de  la  même  forme  que 
celle  que  nous  avons  obtenue  par  la  voie  directe. 

On  peut  observer  de  plus  que  le  rayon  de  courbure 
pour  un  point  quelconque  dont  l’ordonnée  est  y,  a 

py‘* 

pour  expression  ,7—7— — , et  au  point  le  plus  bas 

J M (’0S>  du 

T„cos.a, 


151.  Nous  considérerons  enfin  le  cas  où  la  force  p 
est  proportionnelle  à la  projection  horizontale  des 
parties  de  la  courbe  ; on  a alors  au  lieu  des  équations 
(1),(2)  et  (3) 

Tÿ  = T„cos.a. 
as 

T ^ = p{,Xn — i)+T„sin.a, 


(VT  =-pdx.'^-=^- 
as 


pdy 
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les  deux  premières  donnent 

dy p{x„ — jr)  + T„sin.a, 


dx 

et  en  intégrant 
P 

y=- 


(a), 


f) 


T„cos.a„ 

+T„  sin.a„.j: 


■ib). 


T„cos.a„ 

la  courbe  du  fil  est  une  parabole  dont  l’axe  est  verti- 
cal. La  valeu**de  la  tension  en  un  point  quelconque 
de  cette  courbe,  qui  se  déduit  de  la  première  équation 
est 


T=T,cos.a„.Y/i+(g)^ 


152.  En  représentant  par  h ety  l’abscisse  et  l’ordon- 
née du  point  le  plus  bas  de  la  courbe  où  la  tangente  est 
horizontale , et  qui  est  le  sommet  de  la  parabole,  les 
équations  (a)  et  {b)  donneront 

T„S„a,  P [ T„sin.a.\’ 

P !Zicu$.an\  P j 

Si  l’on  veut  transporter  l’origine  des  coordonnées 
au  point  le  plus  bas,  en  comptant  les  nouvelles  coor- 
données jy'  de  bas  en  haut,  on  doit  écrire  . 

f , t f ’l’n  Sïn.  Un  . 

x=ar+A,  ou  ,^=y— 


A=Xn+ 


2T« 


.a„  ( 


P 

T„sin.a„\’ 


, cos.  Ua  \ P 

et  il  vient  en  substituant  ces  valeurs , 


J . 2/ 

. tang.a,=  -^, 

2T.COS.A,  ° h 

=T.».,». , T=^y/,T(Ç)! 


Fig.  43.  . 
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équation  semblable  à celles  auxquelles  nous  étions 
parvenus  par  une  autre  voie. 


CHAPITRE  VII. 

PRINCIPE  DES  VITESSES  VIRTUELLES. 

153.  On  a sans  doute  remarqué  que)^n  quelconque 
des  principes  de  la  statique  qui  ont  été  exposés  au 
commencement  de  cet  ouvrage , peuvent  être  pris  pour 
point  de  départ,  et  servir  à démontrer  les  autres.  En 
eflet , les  principes  dont  il  s’agit  sont  compris  dans 
une  proposition  unique  beaucoup  plus  générale  , par 
laquelle  les  conditions  auxquelles  doit  satisfaire  tout 
système  de  forces,  pour  que  ces  forces  se  fassent  mu- 
tuellement équilibre , sont  dans  tous  les  cas  complète- 
ment exprimées. 

On  indiquera  en  premier  lieu,  d’une  manière  plus 
précise , ce  que  l'on  entend  en  général  par  un  système 
de  forces  invariables.  On  peut  concevoir  l’existence 
d’un  tel  système  en  admettant  que  les  divers  points 
auxquels  les  forces  sont  appliquées  soient  réunies  les 
uns  aux  autres  par  des  verges  rigides  ^ qui  s’opposent 
à ce  que  les  distances  actuelles  de  ces  points  ne  vien- 
nent à varier.  Il  n’est  pas  nécessaire,  d’ailleurs,  pour 
assurer  l’invariabilité  de  la  figure  du  système,  de  sup- 
poser que  tous  les  points  matériels  sont  ainsi  réunis 
deux  à deux  : il  suffirait  d’admettre , par  exemple, 
que  trois  quelconques  de  ces  points  étant  maintenus, 
les  uns  par  rapport  aux  autres , dans  des  situations 
déterminées,  le  triangle  invariable  qu’ils  forment 
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serait  la  base  commune  de  pyramides  dont  tous  les 
autres  formeraient  les  sommets.  Si  les  arêtes  de  ces 
pyramides  sont  parfaitement  rigides , il  est  visible  que 
la  figure  formée  par  l’ensemble  des  points  matériels  ne 
pourra  subir  aucun  changement. 

Ainsi,  l’on  se  représente  un  système  dont  la  figure 
est  invariable,  comme  un  assemblage  de  points  maté- 
riels assujetties  les  uns  aux  autres  par  des  tiges  rigi- 
des , en  assez  grand  nombre  pour  que  les  distances  et 
les  positions  respectives  de  tous  ces  points  ne  puis- 
sent changer , et  il  suffira  toujours , pour  satisfaire  à 
cette  condition , que  les  distances  d’un  point  quel- 
conque à trois  autres  points  du  système  au  moins 
soient  rendues  invariables. 

Nous  avons  considéré  l’équilibre  d’un  polygone  fu- 
niculaire, c’est-à-dire  d’un  assemblage  de  points  ma- 
tériels assujettis  deux  à deux  par  des  fils  inextensibles 
qui  rendaient  invariables  les  distances  de  deux  points 
contigus.  L’ensemble  des  points  matériels  pouvait  d’ail- 
leurs affecter  une  figure  quelconque  compatible  avec 
la  condition  qui  vient  d’être  énoncée  : dans  le  cas 
particulier  de  la  courbe  funiculaire,  la  condition  con- 
sistait seulement  en  ce  que  la  somme  des  distances  de 
deux  ou  plusieurs  points  contigus  devait  conserver 
toujours  une  valeur  déterminée  et  constante. 

On  voit  par  ces  exemples  que  l’on  peut  considérer 
en  général  des  systèmes  de  deux  espèces  : dans  les  uns 
les  positions  relatives  des  points  d’application  des  for- 
cesne  peuvent  changer,  dans  les  autres  le  modedeliai- 
son  des  points  matériels  dont  le  système  se  compose  est 
tel  qu'il  permet  à ces  points  de  prendre  les  uns  par  rap- 
port aux  autres,  certains  mouvements  assujettis  à des 
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condi  lions  déterminées,  parl'effet  desquels  l’ensemble  de 
ces  points  peut  présenter  diverses  figures.  Un  système 
est  défini  quand  on  donne  le  nombre  de  points  maté- 
riels dont  il  se  compose , et  la  nature  des  mouvements 
que  ces  points  peuvent  prendre  les  uns  par  rapport 
aux  autres , ou  par  rapport  à d’autres  points  fixes  dans 
l’espace. 

Les  machines  employées  dans  les  travaux  des  arts 
présentent  autant  de  systèmes , tels  que  ceux  dont  il 
s’agit,  mais  nous  admettrons  ici  que  les  points  maté- 
riels dont  l’assemblage  forme  le  système,  sont  réunis 
les  uns  aux  autres  par  des  verges  parfaitement  rigides, 
ou  par  des  fils  inextensibles  et  parfaitement  flexibles, 
supposés  sans  masse.  Nous  convenons  que  les  fils  ou 
les  verges  dont  il  s’agit  rendent  invariables  les  distan- 
ces d’une  partie  des  points  du  système  considérés  deux 
à deux , en  permettant  néanmoins  à l’ensemble  de  ces 
points  de  prendre  certains  mouvements  relatifs  , et 
d’affecter  diverses  figures  différentes  les  unes  des 
autres. 

Cela  posé,  nous  énoncerons  en  premier  lieu  le  prin- 
cipe des  vitesses  virtuelles,  nous  vérifierons  ensuite 
l’existence  de  ce  principe  dans  l’équilibre  des  machi- 
nes simples , puis  nous  en  donnerons  la  démonstra- 
tion générale,  et  enfin  nous  en  exposerons  les  prin- 
cipales applications. 

154.  Concevons  un  système  quelconque  et  représen- 
tons-nous la  série  infinie  de  figures  que  ce  système 
peut  affecter  successivement  sans  violer  les  conditions 
de  la  liaison  des  points  matériels.  Ce  système  étant 
considéré  dans  une  position  déterminée , admettons 
que  l’on  ait  appliqué  des  forces  aux  divers  points,  et 
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que  l’on  demande  les  conditions  nécessaires  pour  que 
ces  forces  se  fassent  naturellement  équilibre,  on  ré- 
pondra à cette  question  de  la  manière  suivante  ; 

Supposons  que  l’on  fasse  subir  au  sj^tème  un  léger 
changement  de  figure  quelconque,  compatible  avec  le 
mode  de  liaison  qui  constitue  ce  système , et  par  l’effet 
duquel  les  points  d’applications  des  forces  aient  décrit 
des  espaces  infiniment  petits.  Supposons,  de  plus,  que 
les  espaces  décrits  de  cette  manière  par  chaque  point 
d’application  aient  été  projetés  sur  les  directions  des 
forces  appliquées  à ce  point , et  désignons  par  Sp  l’es- 
pace infiniment  petit,  décrit  par  le  point  d’application 
de  la  force  P entraîné  dans  le  sens  de  la  direction  de  ^ 
cette  force.  Le  produit  PSp  de  la  force  P par  l’espace 
Sp  décrit  par  le  point  d’application  de  cette  force  dans 
le  sens  de  sa  direction»  est  ce  que  l’on  nomme  mo- 
ment i>inuel  de  la  force  P : cette  quantité  est  regardée 
comme  positive  lorsque  l’espace  Sp  est  décrit  dans 
le  sens  de  l’action  de  la  force,  et  comme  négative  dans 
le  cas  contraire.  Or,  les  forces  appliquées  au  système 
seront  telles  qu’il  y aura  équilibre  si,  prenant  la  somme 
des  moments  virtuels  de  toutes  ces  forces  , on  trouve 
pour  cette  somme  une  valeur  nulle,  en  sorte  que  la 
seule  équation 

ïPr^=0 

exprime  dans  tous  les  cas  les  conditions  nécessaires  et 
sulHsautes  pour  l’équibre  du  système. 

155.  Il  est  tiisé  de  reconnaître  l’exactitude  de  celte  Fig.  44. 
proposition  dans  le  cas  des  machines  simples^  pour  le 
levier,  la  nature  du  système  consiste  en  ce  que  les 
deux  points  d’application  des  deux  forces , for- 

ment, avec  le  point  fixe  .4  un  triangle  dont  la  figure  est 
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invariable,  et  qui  peut  tourner  librement  autour  de 
ce  point , sans  sortir  du  meme  plan  qui  contient  aussi 
les  directions  des  forces  P, P'.  On  peut  toujours  sup- 
poser les  côtés  Am,  A/n' perpendiculaires  sur  ces  direc- 
tions. Soit  un  angle  infiniment  petit  décrit  par  le 
triangle  autour  du  point  A dans  le  sens  de  l’action  de 
la  force  lî,  on  aura  ici 


Sp  = , rJp'=  — Am' Sa  , 

l’équation  précédente  devient  donc 


ou 


P.  Am^u — P'Ant'Sa  = 0, 
P.  A/n  = P'x  A/n'. 


La  même  remarque  s’applique  évidemment  au  treuil 
ou  au  cabestan. 

Considérons  deux  poids  P, P',  attachés  aux  extré- 
mités d’un  fil , passant  snr  la  poulie  fixe  A,  et  dont  le 
dernier  est  çn  partie  supporté  par  le  plan  incliné  AC; 
la  nature  du  système  consiste  ici  en  ce  que  le  poids  P ne 
peut  se  mouvoir  que  verticalement , le  poids  P’  ne 
peut  se  mouvoir  que  parallèlement  à AC,  et  la  lon- 
gueur du  fil  doit  être  invariable.  Or,  si  l’on  imprime 
au  système  des  deux  poids  un  mouvement  par  lequel 
P doit  descendre  verticalement  de  Sp,  P'  s’élèvera  ver- 
ticalement de  condition  de  l’équilibre  est 

donc 


OU 


* P _ ^ 

Âc’ 
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on  voit  d’après  ce  résultat  que  le  centre  de  j^rnvité  du 
système  reste  toujours  à la  même  hauteur. 

Soit  une  vis  verticale  au  moyen  de  laquelle  un  poids 
Q suspendu  à l’écrou  mobile  est  maintenu  en  équi- 
libre par  une  force  horizontale  P,  appliquée  tangen-  t 
tiellement  à la  circonférence  du  cercle  lié  à cet  écrou. 
Désignons  par  h le  pas  de  la  vis.  et  par  r le  rayon  du 
cercle.  Si  la  vis  tourne  de  la  quantité  angulaire  5m,  le 
point  d’application  de  P décrira  dans  le  sens  de  cette 
force  l’espace  ;’5m,  et  le  point  Q s’élèvera  de  la  quan- 

• , TT  désignant  le  rapport  de  la  circonférence 


P.iibi 

tité 

2k 


au  diamètre  , le  principe  des  vitesses  virtuelles  donne  j 
donc  pour  la  loi  de  l’équilibre 


P./C 


-Q.  — =0, 


ou 


P 

d 


h 


136.  Quelque  soit  le  système  que  l’on  considère,  on 
reconnaîtra  facilement,  comme  on  l’a  fait  ci-dessus  , 
que  les  conditions  de  l’équilibre  déduites  des  princi- 
pes  ordinaires , ne  dillèrent  point  de  celles  qui  résul- 
tent de  l’application  du  principe  des  vitesses  virtuel-  * 
les.  Mais  indépendamment  de  ces-  vérifleations  par-  ' 
ticulières,  on  peut  démontrer  en  général,  sans  spécifier 
aucunementla  nature  du  système,  qu’en  égalant  à zéro 
la  somme  des  moments  virtuels  des  forces,  on  exprime 
complètement  dans  tous  les  cas  les  conditions  d’équi- 
libre. 

Considérons  un  système  quelconque  et  les  fon  es 
qui  lui  sont  appliquées.  Chaque  force' peut  toujours 

10. 
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^Ire  remplacée  en  attachant  à son  point  d’application 
un  fil  parfaitement  flexible,  placé  suivant  la  direction 
de  la  force,  passant  sur  une  ou  plusieurs  poulies  de 
renvoi,  et  à l’extrémité  duquel  on  attacherait  un  poids 
égal  à l’effort  que  la  force  exerce  : cela  posé,  conce- 
vons un  levier  qui  peut  tourner  dans  un  plan  vertical 
autour  d’un  axe^  horizontal  fixe  A,  et  imaginons  que 
le  poids  qui  représente  la  force  quelconque  P ap- 
pliquée au  système , ait  été  amené  dans  le  plan  du  le- 
vier; lajdistance  AM  étant  tellement  déterminée  que 
le  point  M du  levier  décrirait  autour  du  point  fixe  A, 
dan»  un  certain  déplacement  infiniment  petit  du  sys- 
tème, le  même  espace  Sp  que  décrit  le  point  d’ap- 
plication de  la  force  P dans  le  sens  de  l’action  de  cette 
force.  La  même  chose  ayant  été  faite  pour  toutes  les 
•forces  , on  verra  aisément  que  sans  altérer  les  condi- 
tions de  l’équilibre  du  système  , on  peut  suppposer  ou 
non  que  le  levier  est  invariablement  lié  aux  cordons 
qui  soutiennent  les  poids  P,  et  que  ces  poids  ne  peu- 
vent se  faire  équilibre  sur  le  système  seul  sans  se  faire 
également  équilibre  sur  le  levier  seul.  Mais  l’équilibre 
du  levier  exige  que  la  somme  des  produits  P.  AM  soit 
nulle  , et  l’on  peut  substituer  aux  rayons  AM,  les  arcs 
infiniment  petits  décrits  simultanément  par  les  points 
M qui  sont  proportionnels  à ces  rayons  ; donc  on 
doit  avoir  si  l’équilibre  est  exact 

ïP(î/j=0 

pour  un  déplacement  quelconque  infiniment  petit  des 
parties  du  système , et  cette  condition  assure  ellecti- 
vement  dans  un  système  quelconque  aussi  bien  que 
dans  un  levier,  l’existence  de  l’équilibre. 
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157.  Nous  citerons  encore  la  démonstration  sui-  Fig.  4^- 
vante , qui  a été  donnée  par  Lagrange.  Soient 
etc.,  les  points  du  système  auxquels  les 
l'orces  P, P', P",  etc.  sont  appliquées , onjeut  toujours, 
au  moyen  de  plusieurs  moufles  mobiles  AA! A!',  etc.,  et 
fixes  BB'B",  etc.,  placés  dans  les  directions  de  ces  for-  > 
ces , et  embrassés  par  un  seul  fil , remplacer  toutes 
leurs  actions  par  celle  d’un  poids  unique  R attaché  à 
l’extrémité  de  ce  fil  : et  si  l’on  suppose  le  poids  R égal  à 
l’unité,  les  quantités  PP'P',  etc.  seront  respectivement 
égales  aux  nombres  de  cordons  parallèles  par  lesquels 
les  moufles  mobiles  attachés  aux  points  , etc.,  . 

sont  respectivement  sollicités.  Cela  posé  , supposons 
le  système  en  équilibre,  et  par  conséquent  le  poids 
R immobile,  imaginons  ensuite  que  l’on  fasse  subir  au 
système  un  déplacement  très-petit,  et  soient 

dp/ip',Sp". 

les  espaces  parcourus  par  l’effet  de  ce  déplacement,  par 
les  points  m,m\m"  ,etc.,  suivant  les  directions  des  forces 
qui  les  sollicitent,  l’espace  parcouru  par  le  poids  R 
sera  évidemment 

PSp+P'ip'+P"Sp"+  etc., 

or,  on  peut  affirmer  que  si  le  système  est  en  équilibre 
dans  sa  position  actuelle  , cette  quantité  sera  nulle  ; 
en  effet,  elle  ne  peut  pas  être  positive,  c.ar  si  le  poids 
R devait  descendre  par  suite  du  déplacement  supposé, 
comme  sa  tendance  à descendre  subsiste  toujours,  il 
ne  se  tiendrait  pas  immobile  comme  on  le  suppose.  La 
quantité  dont  il  s’agit  ne  peut  pas  non  plus  être  né- 
gative , car  lorsqu’un  déplacement  est  possible  dans 
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un  systùmc,  un  dépl.icemciit  pareil,  mais  en  sens  con- 
traire, l’est  également,  et  si  la  quantité 

V!:p+Vip'+V'Sp"+  «"te. 

*• 

était  négative  pour  l’une , elle  serait  positive  pour 
l’autre  ; donc  quand  l’équilibre  subsiste,  cette  quan- 
tité est  nécessairement  nulle  ; de  plus,  si  elle  est  nulle 
et  par  conséquent,  si  le  poids  R demeure  immobile, 
quelque  soit  le  déplacement  très-petit  quel’on  fasse  su- 
bir au  système,  il  y aura  nécessairement  équilibre, 
puisque  les  points  etc.  n’auraient  pas  plus  de 

tendance  à se  mouvoir  dans  un  sens  que  dans  un 
autre. 

158.  Démonstration  générale  du  principe  des  vi- 
tesses virtuelles. 

Les  notions  qui  viennent  d’étre  exposées  ne  peuvent 
laisser  aucun  doute  sur  la  généralité  du  principe 
dont  il  s’agit,  principe  dont  on  déduira  toujours,  dans 
chaque  cas  particulier  , les  conditions  de  l’équilibre  : 
mais  cette  propoition  est  si  imporUmte  qu’il  convient 
de  la  considérer  sous  un  autre  point  de  vue,  pour  en  faire 
connaître  la  nature  et  concevoir  le  véritable  sens. 

Soit  un  système  quelconque  défini  conformément 
à ce  qui  a été  dit  précédemment,  sollicité  par  un  certain 
nombre  de  forces  et  assujetti  à certaines  liaisons , re- 
présentées par  des  équations  , fonctions  des  coordon- 
nées des  points  d’application,  et  qui  expriment  la  na- 
ture des  liaisons  établies  entre  les  points  qui  consti- 
tuent le  système. 

Considérons  d’abord  le  cas  où  le  système  est  assujetti 
à une  liaison  unique.  Soient  A. A'. A",  etc.,  les  points 

* * 
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«lu  système  xyz-,  xj'z',  ctr.,  les  coordounées  de  ces 
points,  et 

/{xyz^Ty'i:! , etc.  ) = L = 0 

la  liaison  ; nous  supposerons  que  toutes  les  forces  ap- 
])liquées  à un  même  point  out  été  réduites  en  une  seule 
égale  à leur  résultante,  et  que  ces  forces  P, P', P",  etc. 
ont  pour  projections,  sur  les  axes  des  coordonnées 
X,Y,Z,  X',Y',Z',  etc.  ; le  système  étant  supposé  main- 
tenu en  équili])re  par  les  forces  P, P', P",  etc.,  sous  l’in- 
fluence de  la  liaison  L=0,  l’intensité  de  l’une  de  ces 
forces  sera  arbitraire  ou  indéterminée  : en  ellet,  Gxons 
tous  les  points  .à  l’exception  d’un  seul , le  point  A par 
exemple  , une  force  quelconque  appliquée  <à  ce  point 
le  maintiendra  en  équilibre,  pourvu  qu’elle  soit  nor- 
male à la  surface  que  ce  point  tend  à décrire  en  vertu 
de  la  liaison  L=0  : maintenant  rendons  au  point  A' 
sa  mobilité,  on  pourra  le  maintenir  en  équilibre  en  y 
appliquantune  force  d’une  certaine  intensité,  dans  une 
direction  opposée  à celle  dans  laquelle  le  point  tend  à 
jjjee  mouvoir  et  de  même  pour  chacun  des  autres  points  ; 
en  sorte  que  l’équilibre  sera  établi  par  le  système  des 
forces  P,  P',  P",  etc.,  dont  l’une  est  complètement  arbi- 
traire quant  à l’intensité,  et  dont  les  autre.s  sontdépen- 
cLintes  et  déterminées  d’intensité  comme  de  direction , 
car  chacune  d’elles  doit  être  normale  à la  surface  que 
son  point  d’application  tendrait  àdécrire,  si  touslesau- 
tres  étaient  fixes.  Si  l’une  des  forces  vient  à augmen- 
ter dans  un  certain  rapport , toutes  les  autres  aug- 
menteront  dans  le  même  rapport,  car  si  nous  con-  ‘ 
cevons  un  nombre  quelconque  de  systèmes  égaux  au 
premier,  et  par  conséquent  capables  de  maintenir  les 
points  en  équilibre  à l’aide  de  la  liaison  L=0  , en  les 


Oigitized  by  Google 


( '5o  ) 

réiuiissant  tous  ensemble,  il  y aura  encore  équilibre, 
pourvu  toutefois  que  la  liaison  soit  capable  d'une  ré- 
sistance indéfinie  : dans  le  cas  contraire,  elle  serait 
rompue  et  tous  les  points  deviendraient  libres. 

Nous  avons  vu  que  chaque  force  doit  être  normale 
à la  surface  représentée  par  L=0,  en  y considérant 
toutes  les  coordonnées  comme  constantes,  à l’exception 
de  celles  du  point  que  l’on  considère  : or,  les  cosinus 
des  angles  des  forces  avec  les  axes  des  coordonnées 

X Y Z 

sont  pour  la  force  P,  pi~>p  • pour  la  force 
X’  Y'  Z' 

P',-p7 . ^ . jv . ainsi  de  suite,  ceux  des  normales  corres- 
pondantes, sont 


(IL  f/L 


ainsi  de  suite;  les  forces  devant  agir  suivant  les  nor- 
males , il  faut  pour  l’équilibre  que  l’on  ait  ( en  faisant 
pour  abréger) 


ainsi  de  suite 

X __  ■/  dL 
"P  ~ 
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ouX=;)i  de  même, 

njT 

dL 

Y= Z 

<Y 

dL 

= X~,X'=V 

cL*^ 

dL 

IP' 

ou  bien  encore  (a) 

X Y _ Z 

X'  Y' 

Z' 

dit  dL  dL 

dL~  dL  '' 

~Mt 

dx  dy  dz 

dx'  dp 

Iz’ 

il  ne  reste  plus  qu’à  déterminer  a',  etc.,  car  on  en  dé- 
duira les  valeurs  de  X,Y,Z , et  par  suite  celles  des  for- 
ces P, P', P",  etc. 

Pour  cela,  6xons  tous  les  points  à l’exception  de  A et 
A',  l’équilibre  n’en  subsistera  pas  moins  , et  la  liaison 
L=0  se  réduira  à f{xyz,xj'z')z=:0  : si,  en  outre, 
nous  rendons  invariable  la  droite  AA',  et  si  enfin 
nous  fixons  le  point  milieu , nous  n’aurons  point 
troublé  l’équilibre , d’ailleurs  ces  changements  n’ont 
pas  rendu  les  deux  points  A, A'  entièrement  fixes , car 
les  coordonnées  xyz,x'y'z'  ne  seront  assujetties  qu’à 
cinq  conditions,  savoir  ; 


L = 0,  AA'=  const.. 


x+x' 

2 


a,b,c  étant  les  coordonnées  du  milieu  de  la  droite  AA' 
ces  trois  dernières  reviennent  à 

x'=2a  — x,y=2b — y,  a'=2e — * : 

les  deux  points  A, A'  ne  pourront  plus  décrire  qu’une 
courbe  tracée  sur  la  surface  de  la  sphère  dont  le  dia 
mètre  est  AA',  et  de  plus  ces  deux  points  occuperont 
toujours  les  extrémités  d’un  même  diamètre , et  par 
conséquent  les  droites  qui  joindront  deux  position» 
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successives  de  chacun  de  ces  points  seront  parallèles  : 
ainsi,  si  on  considère  deux  positions  infiniment  rap- 
prochées, les  tangentes  qui  sont  les  limites  des  cordes 
seront  aussi  parallèles.  Il  faut,  avons-nous  dit,  que 
les  forces  P, P'  maintiennent  les  deux  points  A, A'  en 
équilibre:  or,  leurs  composantes  suivant  la  normale 
sont  détruites  par  la  résistance  de  la  sphère  ou  de  son 
centre  fixe,  et  les  composantes  suivant  les  tangentes 
ont  seules  quelque  action  : nous  aurons  donc  deux 
forces  parallèles  appliquées  à des  bras  de  levier  égaux , 
ainsi  il  faudra  pour  l’équilibre  qu’elles  soient  égales 
et  dirigées  dans  le  même  sens,  car  alors  leur  résul- 
tante passera  par  le  point  fixe 

Pour  avoir  les  composantes  dont  il  s’agit , projetons 
chacune  des  deux  forces  sur  la  tangentecorrespondante, 
ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  sur  l’une  des  tangentes  ; 
or,  les  angles  de  la  tangente  ont  pour  cosinus 

dx 

dx'-k-  dy'->r  d'd 

'ainsi  de  suite , ou 

' dx  dy  dz 
ds  ’ ds  ’ /i  s ’ 


ceux  de  la  force  P sont  pip:  pi  ainsi  le  cosinus  de 
l'angle  formé  par  la  force  P avec  !•  tangente  est 
\dx  + Ydy+Zdz 


ou 


i\ls 


{dh  , dh  ^ dL  ,\ 
hx^^'^Ty'^^-^dz^V 

Vds 
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et  pour  la  force  P' 

XVi.r + YV/k  + ZV/ Z , 

i'r/s 

ou 

on  obtiendra  les  deux  composantes  ou  les  deux  projec- 
tions, en  multipliant  chaque  cosinus  par  la  force  cor- 
respondante , ainsi  en  faisant  disparaître  le  dénomina- 
teur c/j,  on  aura  l’égalité 

\fdh\  d\.  dL  \ ,/dh  , d\.  , dL,\ 

d’ailleurs,  les  coordonnées  sont  liées  parles 

cinq  équations  ci-dessus. 

En  difléren liant  L=0,  on  trouve, 

dh  , d\j  d\,  d\,  , , d\.  , , dh 

-7—  dx+  -J-  t4>  + “T  + T~,  dx  + — dy  + — rfz  = 0 , 

dx  dy  dz  dx  dy  dz 

les  équations 

, x'=2a — x,^'=2ô — y,z'=^c  — 5, 

donnent 

dx’= — dx , dy'= — dy,  dz-=  — dz, 
et  par  suite, 

dL  , dL  , dL  , dL  , dL  , *>  , 

— da:+-d:r+^^  d-.=  ^^.da:+~,drd--y-., 

donc  pour  que  les  deux  composantes  soient  égales  ou 
qu’il  y ait  équilibre,  il  faut  qu’on  ait  X= ; on  trouve- 
rait de  meme  >=>",  et  ainsi  de  suite,  il  faut  donc 
que  X = /=>",  et  les  équations  d’équilibre  (a),  de- 
viennent {b). 
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X 

Y _ 

Z 

X' 

Y' 

Z 

X—' 

\ 

dh 

~~  dh~ 

dh~ 

dh  ~ 

dh~ 

dh^'  ' 

dh 

dx 

dl 

dx' 

dy' 

dz 

dx"—' 

(Xétjint  indéterminé),  ce  qui  donne  3« — 1 équations 
d’équilibre , n étant  le  nombre  de  points  : or,  il  y a 3/t 
variables  liées  par  la  relation  L = 0,  il  n’en  reste  plus 
que  3n — 1 : ainsi  le  nombre  de  variables  indépen- 
dantes est  égal  à celui  des  équations  d’équilibre. 

La  liaison  L = 0 peut  être  rompue  et  remplacée  par 
des  forces  ayant  pour  projection 

dh  dh  , rfL  , dh 

ces  forces  maintiennent  le  système  en  équilibre  comme 
la  liaison  ou  elles  lui  sont  équivalentes  ; elles  re- 
présentent la  résistance  opposée  en  chaque  point  par 
la  liaison,  d’où  l’on  conclut  que  les  conditions  précé- 
dentes sont  nécessaires  et  suffisantes  pour  l’équilibre. 

Supposons  maintenant  que  le  système  est  assujetti 
à plusieurs  liaisons 

L = 0,  M = 0,  N = 0,  etc. , 

d’après  ce  qui  précède,  on  peut  remplacer  chaque  liai- 
son par  le  système  des  résistances  qu’elle  oppose  en 
chaque  point.  Soient  Q.Q  .Q”,  etc.,  les  résistances 
pourlaiaison  L=0,  R, R, R",  etc.,  celles  pour  la  liaison 
M=0,  eTainsi  de  suite,  et  enfin,  P, P', P",  etc.,  les  forces 
appliquées  aux  différents  points  du  système.  Quand 
toutes  les  liaisons  seront  ainsi  détruites,  chaque  point 
devra  être  en  équilibre  isolément  : or,  d’après  ce  que 
nous  avons  vu  les  pi^jections  de  Q sont 

dh  , dh  . d\j 

dx  ’ dy  ’ dz' 


i 

» 
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celle  de  Q',  — 


dh 


->  -T—, , etc.,  de  même  celles  de  R,  seront 
dx 


~di 


et  ainsi  de  suite,  pour  toutes  les  résultantes  , on 
donc 

’ d\,  <f!VI  rfN 

(e)  X = >.  — + U — h-/  J — h etc 

ax  dx  dx 

^ . dL  tiM  dH 

Y=  >.  -7-  + u — h 7 — — h etc 
dy  dy  dz 


dh  e?M 


dz 


dS 

etc. 


Si  l’on  élimine  les  indéterminées  on  aura  les 

équations  d’équilibre  : or,  n étant  le  nombre  des  points, 
m celui  des  liaisons  , il  y aura  3m  équations  entre 
ainsi  il  restera  3« — m équations  d’équilibre: 
d’ailleurs,  on  aura,  outre  les  3n  variables  m relations, 
par  con.séquent,  il  n’y  aura  que  3« — m variables  in- 
dépendantes, c’est-à-dire  autant  que  d’équation  d’équi- 
libre ; ces  3n — m équations  sont  suffisantes,  card’après 
ces  équations  les  forces  P, P', P",  etc.,  pourront  être  dé- 
composées en  plusieurs  autres  , ayant  pour  projection 


,dL  dL 
"di' 


qui  feront  équilibre  aux  résistances  du  système. 

La  manière  la  plus  simple  d’éliminer  consiste 
à multiplier  chaque  équation  par  des  coefficients  tels 
qu’en  faisant  la  somme,  les  coefficients  de  > soient 
nuis  : nous  allons  opérer  cette  détermination. 
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Si  un  point  se  meut  sur  une  courbe  et  parcourt 
dans  un  instant  M un  arc  le  rapport 


représente  la  vitesse  raovenne,  et  on  a 

* 

u=izh^ t/a  ‘4 ; 

(il 

ici  nous  prendrons  le  radical  avec  le  signe  pareequte 
la  vitesse  est  une  quantité  absolue  : cette  vitesse  est 
dirigée  suivant  la  tangente,  ainsi  on  a pour  sa  pro- 
jection sur  les  a>es 

(lu:  dy 

weos . 'p>  — , w cos . 5 = 

dx'+dy'‘+dz‘  l^dx^+dy'+d^ 

t-^dx 

w cos. Y = - ' — 

V dx'-^dy‘-^d-J 

ou  bien 

dx  r 

dt'  • dt  \ ' dt 

Cela  bien  entendu,  supposons  maintenant  que  le 
système  vienne  à prendre  un  mouvement  virtuel , c’est- 
à-dire  compatible  avec  lesliaisons,  les  vitesses  virtuelles 
correspondantes  -auront  néanmoins  certaines  liaisons 
entre  elles.  Ainsi,  L=0  étant  l’une  des  liaisons  , il  fau- 
dra que,  dans  toute  la  durée  du  mouvement,  cette 
relation  soit  satisfaite  : les  coordonnées  variant  avec  le 
temps  t,  nous  pouvons  prendre  t pour  variable  indépen- 
dante , et  alors  'a  dillércntiation  de  L=0  donne  (^/) 

f/J.1  dx  d\j  dy  dL  dz  dL  djd 

dx  dl  ^ dy  dt  dz  dl  dx'  dt  ' 


Di^ized  by  Google 


C >57  ) 


ou  birn 
(/I 


fü.  , (/L  (IL 

, . cos.  ; + -7- '•■COS.5+  (,)cos.vH — p-/,>cos. a + etc.  = 0 

•dx  dy  dz  dx 

pour  une  seconde  liaison  M=0,  on  aurait  de  même 
rt'M  ^ o'M  dM 

— — wCü>.>H — • — 01CO.S.Ï+  — 6) cos. 7+  COS.  a + etc.=0, 

dx  dy  dz  dx 

et  ainsi  de  suite  pour  les  autres  liaisons. 

En  considérant  les  équations  précédentes , oft  voit 

immédiatement  qu’en  multipliant  les  équations  (c) , 

dlJC  y 

la  première  par  c’est-à-dire  par  la  projection  de  la 
vitesse  virtuelle  du  point  A sur  l’axe  deso; , la  deuxième 
par  ainsi  de  suite , et  ajoutant  tous  ces  produits, 
les  coefficients  de  X,u,v  sont  nuis , de  sorte  qu’on  u 

+ ï S" ® ’ 


telle  est  l’équation  cherchée  qui  établit  le  principe  des 
vitesses  virtuelles. 

On  peut  mettre  cette  équation  sous  une  autre  forme  : 

les  cosinus  des  angles  , des  vitesses  virtuelles®,®',»" 

avec  les  axes  , sont 

dx  dy  dz  dx' 

O»  O)  .<»>  0/ 

ceux  des  forces  P, P', P",  etc.,  sont 
X Y Z X' 


P' P’ P’  P 


, etc.. 
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ainsi  le  cosinus  de  l’angle  de  la  foreeP,  avec  la  vi- 
tesse w,  est 

xlÿ+ïÿ+z£ 

dt  dt  dt 
cos.(P,w)  = = — 

ïrt/t 

d’où  l’on  déduit 

on  trpuverait  des  égalités  analogues  pour  les  autres 
forces  ; en  vertu  de  ces  relations , l’équation  précé- 
dente devient  : 

Pwcos.  (P,w)  + PVcos.(P','u')  +P''cj''cos.(P'',oj'')+  etc.  =0, 

chaque  terme  est  le  produit  de  la  force  par  la  projec- 
tion de  la  vitesse  virtuelle  sur  sa  direction , ou  le  pro- 
duit de  la  vitesse  virtuelle  par  la  projection  de  la  force 
sur  cette  vitesse.  Ces  produits  s’appellent  moments 
virtuels  ; àonc , dans  \' équilibre  d!un  système  soumis 
à des  liaisons  quelconques  , la  somme  des  moments 
virtuels  est  égale  à zéro. 

Réciproquement,  lorsque  cette  condition  est  satis- 
faite, l’équilibre  existe.  Comme  l’équation  dont  il 
s’agit  n’est  autre  chose  que 
dx  „dy 

V » 

sous  une  autre  forme,  prenons  cette  dernière  qui  doit 
être  satisfaite  quelles  que  soient  les  3«  projections 
des  vitesses,  pourvu  qu’elles  satisfassent  aux  m équa- 
tions 

dL  dx  dL  dy 


dx  dt^  dy  dt' 
dx 

-T-  -;-+.-  = 0, 
dx  dt 

etc.,  etc. 


.4-=0 
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multiplions  ces  équations  respectivement  par 
— >„ — n, — ï,  et  ajoutons  les  équations  résultantes 
avec  l’équation  écrite  plus  haut,  et  il  viendra 

_ dL  dM.  \dj:  / dL  dM 

H- “■■  ■ )Tt  d^~^~d^ ~")~dt 

Cette  équation  doit  être  satisfaite  quelles  que  soient 
les  vitesses  virtuelles,  pourvu  que  les  équations  dif- 
férentielles de 

= 0,  M = 0,  N = 0,  etc., 

le  soient  auss.'  Or,  ces  dernières  déterminent  m pro- 
jections de  vitesse:  supposons  ces  m projections  cal- 
culées et  substituées  dans  l’équation  précédente  : 
quelles  que  soient  ces  valeurs , les  m premiers  termes 
renfermant  m indéterminées , nous  pourrons  les  déter- 
miner de  manière  à rendre  nuis  les  coefficients  des  m 
premiers  termes,  et  alors  il  ne  restera  que  3n — m, 
termes  qui  devront  être  nuis  séparément,  puisque 
l’équation  précédente  doit  avoir  lieu  quelles  que  soient 
les  3n — m,  projections  des  vitesses  qui  y entrent  : 
donc,  en  déflnitive,  tous  les  coefficients  des  projections 
des  vitesses  doivent  être  nuis , par  conséquent  les  con- 
ditions d’équilibre  exprimées  par  les  équations  (e), 
sont  satisfaites. 

Si  on  imprime  un  mouvement  virtuel  à un  système, 
les  vitesses  seront  virtuelles , et  m de  leurs  projections 
satisferont  aux  équations  dilTéreutielles  de 

L=0,  M=0,  N = 0,  etc  , 

toutes  les  autres  projections  de  vitesses  sont  arbi- 
traires, et  pour  avoir  les  constan.es  indéterminées 
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de  l’équation  ci-dessus  , on  fera  varier  le  mouvement 
virtuel  de  manière  que  3/t — m projections  des  vitesses 
soient  déterminées.  Si  on  donnait  plus  de  3« — m mou- 
vements, les  conditions  trouvées  rentreraient  les  unes 
dans  les  autres , puisque  3/» — m est  le  nombre  des 
équations  d’équilibre. 

159.  Nous  allons  montrer  maintenant  par  divers 
exemples  l’usage  que  l’on  peut  faire  du  principe  des 
vitesses  virtuelles  pour  la  recherche  des  conditions 
d’équilibre  d’un  système  de  forces. 

Nous  ferons  d’abord  l’application  du  principe  des 
vitesses  virtuelles  à la  recherche  des  conditions  de 
l’équilibre  de  plusieurs  ' forces  appliquées  à un  seul 
point  matériel.  Dans  ce  cas , l’équation  générale  (e) 
devient 


dx  dy  „ dz 
X — - +Y  —y-  +Z  — = 0 : 
dt  de  dt 


si  le  point  est  entièrement  libre,  cette  équation  devant 
être  satisfaite  quels  que  soient 
dx  dy  dz 

~di'~dt'>7i' 

il  faudrait  que  l’on  eût 

X = 0,Y  = 0,Z=0, 


ce  sont  les  équations  d’équilibre.  Si  le  point  est  as- 
sujetti à rester  sur  une  surface  u=0 , deux  des  pro- 
jections de  la  vitesse  seront  arbitraires,  le  point  pourra 
se  mouvoir  sur  une  courbe  parallèle  au  plan  des  xy, 

et  pour  laquelle  on  a z=const. , ainsi  ~ seront 

dt  dt 

assujettis  à la  relation 


du  dx  dudy  dz 

7“+  "y  = — = 0 : 

dx  di  dy  di  dt 


K * f 


t 
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ces  équations  combinées  avec  la  première  donnent 
X 

du  du  ’ 
dx  dy 

on  trouverait  de  même 

'L-L 

du  du' 

' dx  dz 

donc  les  conditions  d’équilibre  sont 

^ 

d U du  du  ' 

dx  dy  dz 

Si  le  point  est  assujetti  à rester  sur  une  courbe 
jr—f{x),  a=F(a:) , alors 

dx  dy  dz 
~di'~dt'dl' 

sont  assujettis  aux  relations 

fu  dz  dx 

l’équation  d’équilibre  devient 

X+Y/'(j:)+ZF'(;c)  = 0, 
ou 

X+Yy+Zz'=0 

ou  enfin 

‘ \.dx+Ydy+Zdz=Q. 

160.  Passons  au  cas  d’un  système  invariable  : il  est 
évident  qu’il  n’y  aura  plus  que  l’équatiou  d’équilibre 
exprimant  que  les  distances  de  trois  points  sont  inva- 
riables. 

11 
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Si  le  système  est  entièrement  libre , on  pourra  lui 
donner  un  mouvement  virtuel  quelconque  ; si  on  lui 
donne  d’abord  un  mouvement  de  translation  le  Ions:  de 
l’axe  des  z , on  aura 


et 


cLr  dy 


etc.  , 

djd  . dr 


dd 


Oetc.,  -y  = = etc., 

dt  dt  dt  ’ 


alors  l’équation  générale  se  réduit  à 

Z+Z'+Z"4-....=0; 

en  donnant  des  mouvements  virtuels  de  translation  le 
long  de  chacun  des  autres  axes,  on  trouverait  de  même 


Y+Y'+Y"+....=  0,  X+X'+X"+....=0. 


Donnons  maintenant  au  système  un  mouvement  de 
rotation  autour  de  l’axe  des  z , alors  les  coordonnées 
x,y,z  d’un  point  quelconque  satisfont  aux  relations 

z = const,  x’‘’\y‘‘=-r^  ^ 


d’où  l’on  déduit 
d. 


^ dx  dy  ^ 


et  cette  dernière  revient  à 

dar  dy  u 

dt  dt  r 

y X 

il  est  évident  que  t,>  aura  pour  tous  les  points  une  valeur 
constante  n , ce  sera  la  vitesse  d’un  point  à une  di- 
stance égale  à l’unité  de  l’axe  de  rotation^  en  substi- 
tuant aux  projections  des  vitesses  leurs  valeurs  dans 
l’équation  générale , on  obtient 

î(Xr-Yx)+(X'j-'-YV)+....  ] n = 0 , 


« 
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retle  équation  exprime  que  la  projection  du  moment 
linéaire  principal  sur  l’axe  des  z doit  être  nulle  : on 
trouverait  encore  deux  conditions  analogues  en  don- 
nant au  système  un  mouvement  de  rotation  autour 
des  deux  autres  axes. 

S’il  y avait  un  point  fixe  dans  le  système , en  le  pre- 
nant pour  origine  des  coordonnées , on  ne  pourrait  pas 
donner  au  système  les  trois  premiers  mouvements , et 
les  trois  équations  d’équilibre  seraient  celles  relatives 
à la  dernière  espèce  de  mouvement. 

S’il  y avait  un  axe  fixe , les  équations  d’équilibre 
se  réduiraient  à une  seule , relative  au  mouvement  de 
rotation  autour  de  cet  axe  ; si  le  système  pouvait  glisser 
le  long  de  cet  axe , il  y en  aurait  deux.  Enfin , si  le 
système  était  assujetti  à la  condition  d’avoir  tous  les 
points  dans  un  plan  donné,  le  système  ne  pourrait 
plus  se  mouvoir  autour  des  deux  axes  pris  dans  ce 
^lan , ni  le  long  d’un  troisième  extérieur  à ce  plan , 
et  les  équations  d’équilibre  se  réduiraient  à trois , re- 
latives à deux  mouvements  de  la  première  espèce  , et 
un  de  la  seconde. 

Soit  encore  un  système  invariable  dont  toutes  les 
forces  se  réduisent  à des  poids,  l’axe  des  z étant  ver- 
tical, l’équation  d’équilibre  devient 


^dz 


dz' 

-^-l-etc....=  0 
dt 


(Pz-j-P  z-f- P s +etc.  rf.R;: 

a ; : 

dt  dt 


R étant  la  résultante,  et  i;  le  z du  centre  de  gravité  ; ce 
qui  montre  que,  dans  le  cas  d’équilibre,  la  tangente 
à la  courbe  que  tend  à décrire  le  centre  de  gravité  en 
vertu  de  son  mouvement  virtuel , est  horizontale.  Cela 
explique  comment , dans  le  pendule  , il  n’y  a que  deux 
positions  d’équilibre. 
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Ce  qui  procède  renferme,  comme  cas  particulier, 
le  levier,  le  treuil , etc.  , mais  on  peut  faire  l’applica- 
tion directe  du  principe  à ces  divers  systèmes.  Cela 
n’ollre  aucune  difficulté. 

161.  Pour  terminer  ces  applications,  nous  repren- 
drons l’exemple  du  polygone  funiculaire. 

Soient  A,B,C,D,  etc. , les  sommets  successifs  de  ce 
polygone , les  longueurs  données  des  côtés 

AB,BC — etc. , et 

xy-3,  etc., 

les  coordonnées  des  sommets , les  équations 
L = 0,  M = 0,  N = 0 

sont  dans  ce  cas, 


L (x — x'}’-t-(y^— y)’-i-(z— =')’ — / = 0 

M=l/(x'— x")^-Ky— y')'+(z'— z")’-/'=o 
N =K(x’'— x''y -'--y  /''= 0 


d’où  il  1 

résulte 

dh 

dL  X — x' 

dM. 

x'— x" 

dx 

dx'  l 

~ 

dh 

dh  y-y 

eiM 

dm 

y'~y 

<iy~ 

dy'  1 

dy~ 

U 

' rfL 

dh  3—3' 

rfM 

dm 

3'— z' 

dz 

dz'  l 

' lh'~ 

~ d^‘  ~ 

l' 

ettoutesles  autres  différences  partielles  deL,M,N,  etc., 
qui  entrent  dans  les  formules  ptécédentes , seront 
égales  à zéro.  Si  nous  posons  pour  abréger 
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et  si  on  désigne  par  Q,Q',Q" , etc.  , les  forces  nor- 
males capables  de  maintenir  le  système  en  équilibre, 
on  aura  , d’après  ce  que  nous  avons  vu , 

Q = v>  ,Q’=v'(i,  etc.  : 

si  nous  considérons  les  deux  points  A, B , on  aura 
v=v'=±l,  Q = Q'=±X, 

et  l’on  prendra  les  signes  supérieurs  ou  inférieurs , 
selon  que  la  valeur  de  7i  sera  positive  ou  négative. 
On  conclut  de  là  et  des  équations  précédentes,  que 
les  points  A, B seront  sollicités  par  des  forces  égales 
et  contraires , dirigées  suivant  la  droite  AB , ou  sui  • 
vant  ses  prolongements,  et  dont  la  quantité  X,  abs- 
traction faite  du  signe , sera  la  grandeur  commune  ; il 
en  sera  de  même  à l'égard  des  autres  points , en  sorte 
que,  dans  l’état  d’équilibre , les  quantités  X,^,v,  etc., 
exprimeront  les  contractions  ou  les  tensions  des  côtés 
successifsdu  polygone.  En  désignant  par  ahc,  a'b'c',  etc. , 
les  angles  des  forces  Q,Q' avec  les  axes , on  a 

I x—x'  , , y— y'  , s — 

cos.a=±; — 2 — , cos.b  = ± — j — , cos.c=±  — — , 

les  signes  correspondants  à ceux  de  ),,  on  en  conclut  que 
la  force  appliquée  au  point  A sera  dirigée  de  A vers  B, 
et  exprimera  une  contraction  du  côté  AB,  quand  cette 
valeur  sera  négative  et  que  cette  force  agira  dans  le 
sens  opposé  , et  exprimera  une  tension,  lorsque  la  va- 
leur de  X sera  positive.  L’un  ou  l’autre  de  ces  deux  cas 
sera  possible,  si  les  côtés  du  polygone  sont  des  verges 
inflexibles  jointes  par  des  charnières  ; et  le  second  cas 
pourra  seul  avoir  lieu  si  les  côtés  sont  des  fils  flexibles. 
Les  équations  (c)  pourront  s’écrire  comme  il  suit  : 
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(x'—jr)  {Ji:"—j/'j  ^..{y—.r)  -,(z"-5') 


X'+X 


= f* 


f 

Z+X  ^ — fi  ,X  +/ 

(.r'-^')_  .(.r"'-y')  s"-*')  {z"'-s") 

ï +f* J, / J» » ^ +f*  ” J, T 

etc. 

Les  trois  premières  montrent  que  la  tension  X sera  la 
résultante  des  forces  X,Y,Z.  En  les  ajoutant  aux  trois 
suivantes , on  aura 

X+X'=  . , T+ï’=  . , Z+Z'=  . . 

• e ‘ I ' i ^ 


,Y'+X^ 


[ 


ce  qui  fait  voir  que  la  tension  a sera  la  résultante  de 
X',Y',Z',  et  des  forces  X,Y,Z,  transportées  au  point  B , 
parallèlement  à elles-mêmes,  et  ainsi  de  suite  ; on  ar- 
rive ainsi  aux  mêmes  conclusions  que  par  la  méthode 
directe. 

162.  On  remarquera  l’analogie  qui  existe  entre  les 
méthodes  qui  s'appliquent  aux  questions  de  maxima 
et  niinima  , et  à la  recherche  des  conditions  d’équilibre 
d’un  système  de  forces  : pour  reconnaître  à quoi  tient 
cette  analogie , on  observera  que , dans  l’équation 
vPâ;p  = 0 , 
ou 

F^/>*+P*^’+etc.=0, 

qui  exprime  en  général  les  conditions  dont  il  s’agit , 
on  peut , dans  la  plupart  des  cas  naturels , regarder  le 
premier  membre  comme  étant  la  variation  d’une  cer- 
taine fonction  ^ des  variables  p',p" , en  sorte  qu’on 

aurait 

'X  = P''îy;'-HP"(î/j"+etc., 
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l’équation  précédente  exprime  donc  la  condition  du  ' ' 

maxima  ou  de  minima  de  la  fonction  Ainsi , l’on 
ne  peut  résoudre  une  question  d’équilibre,  sans  ré- 
soudre en  même  temps  rme  question  de  maximum  ou 
de  minimum. 

Considérons  le  cas  particulier  où  toutes  les  forces 
appliquées  au  système  seraient  verticales  et  constantes, 
c’est-à-dire  le  cas  où  ce  système  serait  formé  d’un  as- 
semblage de  corps  pouvant  se  lier  les  uns  aux  autres 
d’une  manière  quelconque , sans  qu’aucune  force  étran- 
gère leur  soit  appliquée.  Toutes  les  lignes  p,p',p"...., 
swrt  alors  parallèles  ; les  forces  P, P', P"...  sont  con- 
stantes , et  par  conséquent 

, = P^+P>'+P'>''+: 

les  lignes  p',p" peuvent  être  comptées  à partir  de 

points  fixes  quelconques , pris  sur  les  directions  des 
forces.  Si  l’on  suppose  ces  lignes  comptées  à partir 
d’un  même  plan  horizontal,  la  quantité  précédente, 
divisée  par  la  quantité  constante  ^ 

P-l-P'+F'-t-..., 

e’est.àrdire  la  fonction  « , ' 

Pp+F/+F>"+etc, 

P+F+P"+  etc. 

représentera  la  distance  du  centre  de  gravité  du  corps 
du  système  au  plan  horizontal  dont  il  s’agit.  Les  con- 
ditions nécessaires  pour  que  le  système  soit  en  équi-  , 

libre , sont  donc  celles  qui  doivent  avoir  lieu  pour  que 
le  centre  de  gravité  du  corps  du  système  soit  placé  le 
plus  haut  ou  le  plus  bas  possible.  Le  maximum  cor- 
respond au  cas  de  l’équilibre  stable , et  le  minimum 
au  cas  de  l’équilibre  instantané. 
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D’après  cela  , si  une  chaîne  pesante , suspendue  par 
ses  extrémités  h deux  points  fixes,  est  en  équilibre, 
son  rentre  de  gravité  sera  le  plus  bas  possible. 

Si  un  point  matériel  pesant  est  placé  sur  une  courbe, 
son  ordonnée  verticale  sera  un  maximum  ou  un  mini- 
mum pour  les  points  où  la  tangente  est  horizontale. 
Le  maximum  aura  lieu  pour  les  points  où  la  courbe 
est  concave  par  en  haut , et  le  minimum  pour  ceux  où 
elle  tourne  sa  concavité  par  en  bas.  Dans  le  premier 
cas , il  y a équilibre  stable , et  dans  le  deuxième , 
équilibre  instantané. 

De  même  lorsqu’un  élipsolde  homogène  pesant  re- 
pose sur  un  plan  fixe  horizontal , son  centre  de  gra- 
vité est  le  plus  bas  ou  le  plus  haut  possible , et  par 
suite  il  y a équilibre  stable  ou  instable,  selon  que. 
l’élipsoïde  touche  le  plan  par  l’extrémité  du  plus  petit 
ou  du  plus  grand  de  ses  trois  axes.  Enfin , si  le  point 
de  contact  a lieu  pour  une  des  extrémités  de  l’axe 
moyen , l’élévation  du  centre  de  gravité  sera  un  maxi- 
mum pour  certaines  sections  du  corps,  et  un  minimum 
pour  les  autres.  Par  gonséquent  l’équilibre  sera  stable 
ou  instable , selon  que  les  déplacements  tendront  à 
avoir  lieu  dans  le  sens  des  premières  ou  des  der- 
nières. . .. 

• .1 
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DEUXIEME  PARTIE. 


DYNAMIQUE. 


NOTIONS  FONDAMENTALES  DE  LA  DYNAMIQUE. 

Cette  science , aussi  bien  que  la  statique , emprunte 
h l’observation  des  faits  naturels  plusieurs  notions 
fondamentales.  La  certitude  de  quelques-unes  de  ces 
notions  est  évidente.  Il  en  est  d’autres  dont  il  n’est  pas 
aussi  facile  de  reconnaître  la  vérité , mais  à Tégard 
desquelles  il  ne  reste  aucun  doute  , lorsqu’on  s’est  as- 
suré, après  des  comparaisons  multipliées,  que  les  con- 
séquences qui  s’en  déduisent  par  des  raisonnements 
rigoureux , sont  conformes  aux  phénomènes  que  la  na- 
ture nous  présente. 

La  grat'ûation  est  une  propriété  générale  des  corps. 
Tous  les  corps  ,'en  vertu  d’une  action  réciproque  dont 
nous  ignorons  entièrement  la  nature  et  le  principe , 
sont  attirés  vers  le  centre  de  la  terre  ; et  la  terre  elle- 
même  et  les  planètes  sont  soumises  à la  même  action 
et  s’attirent  mutuellement  : l’esprit  pourrait  sans 
doute , par  une  pure  abstraction , concevoir  les  corps 
privés  de  la  propriété  dont  il  s’agit , mais  dans  la 
réalité  , elle  en  est  inséparable.  Tout  corps  est  pesant: 
il  exerce  pour  s’approcher  de  la  terre  un  elîort  qu’il 
,faut  détruire  si  l’on  veut  maintenir  ce  corps  immobile. 
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Le  poids  des  corps  est  la  mesure  de  cet  cfiort.  On  éva- 
lue les  divers  poids  en  les  rapportant  à un  poids  con- 
venu pris  pour  unité. 

L’unité  de  poids  est  en  France  le  Jiilogramme , 
c’est-à-dire  le  poids  d’un  décimètre  cube  d’eau  distillée, 
prise  au  maximum  de  densité. 

La  notion  de  la  masse , comme  nous  l’avons  déjà 
expliqué,  se  rapporte  à la  quantité  de  parties  maté- 
rielles dont  on  regarde  chaque  corps  comme  étant  com- 
j)Osé.  Quand  on  compare  deux  corps  homogènes  de 
même  nature , par  exemple,  deux  morceaux  de  fer, 
l’expérience  apprend  que  leurs  poids  sont  proportion- 
nels à leurs  volumes.  Les  quantités  des  parties  ma- 
térielles contenues  dans  chacun  sont  aussi  évidem- 
ment proportionnelles  aux  volumes.  Ainsi  la  masse 
est  alors  nécessairement  proportionnelle  au  poids.  La 
même  proportion  s’étend  à tous  les  cas  , parce  que 
nous  regardons  la  force  de  la  gravitation  comme 
s’exerçant  également  sur  toutes  les  parties  matérielles, 
et  l’action  de  cette  force  sur  chaque  corps  comme  l’in- 
dice. et  en  quelque  sorte  la  mesure  de  la  quantité  de 
matière  qui  les  consütuent.  Les  corps , sous  le  rapport 
dont  il  s’agit , ne  diffèrent  pour  nous  que  par  les  di- 
verses quantités  de  matières  qui  s’y  trouvent  conte- 
nues sous  un  même  volume  donné.  Aussi  nous  admet- 
tons ce  principe  que  la  masse  des  corps  est  proportion- 
nelle a leur  poids. 

L'évaluation  numérique  des  masses  n’exige  pas  l’éta- 
blissement d’une  unité  spéciale.  On  verra  plus  loin 
comment  cette  évaluation  résulte  de  l’emploi  d’autres 
unités. 

L’idée  de  la  masse  est  inséparable  de  la  nature  du 
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corps.  Les  recherches  de  physique  indiquent  l’exis- 
tence de  quelques  agents  naturels  qui  produisent 
des  impressions  sur  nos  sens , et  qui  semblent  néan- 
moins n’avoir  pa?  de  masse.  Ce  ne  sont  point,  à pro- 
prement parler,  des  corps , ou  du  moins  ce  ne  sont 
point  des  corps  auxquels  on  puisse  appliquer  les  théo- 
ries mécaniques. 

Tous  les  esprits  admettent  l’idée  du  temps  qui  s’é- 
coule et  la  nature  des  grandeurs  relatives  de  divers 
intervalles  de  temps,  d’où  résulte , comme  une  consé- 
quence nécessaire , la  possibilité  de  mesurer  et  d’é- 
valuer le  temps  en  rapportant  chaque  intervalle  à un 
intervalle  déterminé  pris  pour  unité.  Les  théories  qui 
constituent  la  dynamique  exigent  nécessairement  la 
considération  du  temps  regardé  comme  une  quantité 
mesurable. 

L’unité  de  temps  qui  est  aujourd’hui  généralement 
adoptée  est  la  seconde  sexagésimale  , c’est-à-dire  le 
~ d’une  heure  , ou  le  ——  d’un  jour  moyen. 

Le  mot  de  mouvement  donne  l’idée  d’un  phénomène 
qui  consiste  en  ce  qu’un  corps  matériel  se  déplace  et 
prend  , à mesure  que  le  temps  s’écoule  , des  situations 
diilérentes  dans  l’espace  : un  corps  ne  passe  jamais 
d’une  position  aune  autre,  sans  occuper  successive- 
ment toutes  les  positions  intermédiaires.  De  plus  , il 
s’écoule  toujours  un  certain  intervalle  de  temps  entre 
l’instant  où  le  corps  a quitté  la  première  position  et 
l’instant  où  ce  même  corps  est  parvenu  à sa  dernière 
position.  La  suite  des  positions  intermédiaires  des  di- 
vers points  du  corps  forme  des  lignes  droites  ou  cour- 
bes que  l’on  peut  concevoir  tracées  dans  l’espace.  Or, 
ces  lignes  peuvent  avoir  été  décrites  dans  des  inter- 
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valies  de  temps  plus  ou  moins  longs , d'où  résulte  la 
notion  de  la  vitesse.  La  vitesse  est  le  rapport  de  l’es- 
pace parcouru  au  temps  employé  à la  parcourir,  ou, 
ce  qui  revient  au  même,  l’espace  parcouru  dan  s l’unité 
de  temps. 

On  peut  concevoir  le  mouvement  d’un  corps  sans 
admettre  que  sa  vitesse  soit  constante  ou  uniforme. 
En  eflet,  les  diverses  parties  d’une  ligne  qu’il  aura 
décrite  peuvent  avoir  été  parcourues  avec  des  vitesses 
différentes.  Lorsque  le  mouvement  d’un  corps  est  tel 
que  sa  vitesse  varie  continuellement  à mesure  que  le 
temps  s’écoule  et  que  le  corps  occupe  de  nouvelles 
situations  dans  l’espace,  on  se  forme  l’idée  de  la  valeur 
delà  vitesse  dans  un  instant  déterminé,  en  concevant 
qu’à  cet  instant  cette  vitesse  devienne  constante , et 
voyant  quel  espace  serait  alors  parcouru  dans  l’imité 
de  temps. 

Dans  le  langage  de  la  mécanique  , on  appelle  quan- 
tité de  mouvement  d’un  corps  le  produit  de  la  masse 
par  la  vitesse  actuelle. 

On  a dit  que  la  gravitation  était  une  propriété  gé- 
nérale du  corps.  Une  autre  propriété  non  moins  géné- 
rale. et  désignée  sous  le  nom  d’inertie,  consiste  en  ce 
que  l’état  actuel  d’immobilité  ou  de  mouvement  d’un 
corps  n’est  jamais  altéré  , à moins  qu’une  cause  étran- 
gère n’agisse  sur  ce  corps.  Un  corps  en  repos , sur  le- 
quel aucune  cause  étrangère  n’agira  , ou  qui  sera 
soumis  à des  actions  opposées  qui  se  détruiront  réci- 
proquement, demeurera  éternellement  en  repos.  Si  ce 
même  corps  est  actuellement  en  mouvement,  il  conser- 
vera éternellement  son  mouvement , c’est-à-dire  qu’il 
continuera  à se  mouvoir  dans  la  même  direction  et 
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avec  la  même  vitesse , parcourant  toujours  en  ligne 
droite  des  espaces  égaux  en  temps  égaux. 

L'inertie,  ainsi  déûnie , doit  être  regardée  comme 
une  qualité  inhérente  à la  matière,  et  dont  l’existence 
nous  est  attestée  par  l’ensemble  des  phénomènes  na- 
turels. La  notion  de  l’inertie  est  entièrement  liée  à la 
notion  de  la  masse.  Tout  assemblage  de  matière  qui 
gravite  et  qui  a de  la  masse  ne  peut  être  mis  en  mou- 
vement, sans  présentera  cette  modification  une  résis- 
tance qui  doit  être  surmontée  par  une  force. 

Nous  désignons  en  effet  par  le  nom  de  force  toute 
cause  qui  est  capable  de  mettre  en  mouvement  un 
corps  matériel  immobile , ou  d’altérer  le  mouvement 
actuel  d’un  tel  corps.  Or  le  mouvement  d’un  corps 
consiste,  à proprement  parler,  dans  le  fait  qu’une 
masse  donnée  se  déplace  actuellement  avec  une  vi- 
tesse donnée.  Lorsqu’on  compare  divers  mouvements 
les  uns  aux  autres , on  se  représente  qu’un  mouvement 
est  d'autaut  plus  grand  : 1°  que  la  masse  qui  se  meut 
est  plus  grande;  2®  que  la  vitesse  actuelle  de  cette 
masse  est  plus  grande.  Le  produit  de  lapasse  par  la 
vitesse  est  nommé  quantité  de  mouoenicn^elconsiAété 
comme  la  mesure  du  mouvement.  D’après  cela,  nous 
jugeons  ainsi  de  la  grandeur  relative  des  forces  , c’est-à- 
dire  , des  causes  propres  à produire  ou  «altérer  les  mou- 
vements, d’après  la  grandeur  des  quantités  de  mouve- 
ments qu’elles  peuvent  imprimer  ou  détruire. 

Ainsi  l’on  définit  une  force  en  disant  qu’elle  est  ca- 
pable d’imprimer  h une  certaine  masse  telle  vitesse.  Et 
l’on  voit  que  les  forces  deviennent  de  cette  manière 
des  quantités  mesurables  dont  les  valeurs  relatives  sont 
exprimées  par  des  nonxbres.  Le  nombre  qui  représente 
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la  valeur  d’une  force  est  le  produit  d’une  masse  par  la 
vitesse  que  la  force  peut  imprimer  à cette  masse. 

On  regarde  d’après  cela  comme  égales  deux  forces 
qui  auront  imprimé  respectivement  des  quantités  de 
mouvement  telles  que  les  masses  seront  dans  chacune 
réciproquement  proportionnelles  aux  vitesses.  Or  cette 
conclusion  s’accordera  ellectivement  avec  les  phéno- 
mènes naturels,  car  l’expérience  apprend  non-seu- 
lement que  des  masses  égales  qui  viennent  se  choquer 
avec  des  vitesses  égales  détruisent  réciproquement 
leurs  mouvements , mais  encore  que  lorsque  des 
masses  inégales  viennent  se  choquer  avec  des  vitesses 
en  raison  inverse  des  masses,  les  mouvements  récipro- 
ques sont  aussi  complètement  détruits.  De  plus,  on 
s’assure  que  le  développement  d’un  même  ressort  im- 
prime toujours  aux  corps  des  vitesses  d’auUint  plus 
grandes  que  les  masses  sont  plus  petites. 

Pour  donner  une  connaissance  complète  de  la  ma- 
nière dont  les  forces  se  définissent  et  s’évaluent,  il 
reste  à remarquer  que  l’action  de  plusieurs  forces  na- 
turelles , celle  de  la  gravité  , par  exemple,  est  continue 
et  même  pe^étuelle.  Or,  un  corps  soumis  à l’action 
d’une  telle  force  tend  à acquérir  une  vitesse  qui  s’ac- 
croîtrait sans  cesse.  Par  conséquent  une  force  de  cette 
nature  ne  peut  être  définie  en  disant  seulement  qu’elle 
est  capable  d’imprimer  une  vitesse  donnée  à une  masse 
donnée  ; il  faut  nécessairement  introduire  dans  la  dé- 
finition la  considération  du  temps  pendant  lequel  l’ac- 
tion de  cette  force  s’exerce.  C’est  pourquoi  la  définition 
propre  des  forces  dont  il  s’agit  consiste  à dire  qu’elles 
sont  capables  d’imprimer  telle  vitesse  à une  masse 
donnée  dans  un  temps  donné.  La  force  est  regardée 


comme  d’autant  plus  grande  que  la  niasse  et  la  vitesse 
sont  plus  grandes , et  que  le  temps  est  plus  petit.  La 
valeur  de  la  force  est  imprimée  par  le  nombre  qui  re- 
présente le  produit  de  la  masse  parla  vitesse  imprimée 
dans  l’unité  de  temps. 

La  gravité , c’est-à-dire  l’attraction  mutuelle  des 
corps,  est  de  toutes  les  forces  celle  qui  produit  les 
phénomènes  les  plus  généraux  et  les  plus  importants, 
et  celle  dont  la  nature  et  les  eflets  nous  sont  les  mieux 
connus.  La  nature  de  la  gravité,  que  nous  considérons 
ici  seulement  dans  les  eflets  qu’elle  produit  à la  suface 
de  la  terre  (nous  la  considérerons  plus  tard  sous  un 
point  de  vue  plus  étendu  et  plus  exact)  consiste  : 1“  en 
ce  qu’elle  affecte  également  toutes  les  parties  maté- 
rielles en  sorte  qu’elle  imprime  à tous  les  corps  identi- 
quement la  même  vitesse;  2"  en  ce  que  son  action  con- 
tinue et  toujours  égale  s’exerce  absolument  delà  même 
manière,  quel  que  soitl’étatde  repos  ou  de  mouvement 
actuel  du  corps.  Un  corps  soumis  à l’action  de  la  gr.v 
vité,  soit  qu’il  parte  du  repos,  soit  qu’il  se  meuve 
dans  une  direction  et  avec  une  vitesse  quelconque , 
acquerra  toujours  dans  l’unité  de  temps  et  dans  la  di- 
rection de  la  verticale  une  même  vitesse , c’est-à-dire 
que  la  vitesse  avec  laquelle  il  se  meut  actuellement 
augmentera  toujours  de  la  même  quantité  dans  l’unité 
de  temps.  L’accroissement  de  vitesse  que  la  gravité 
imprime  aux  corps  est  à Paris  dans  une  seconde  sexa- 
gésimale de  9"'80896.  Ce  nombre  étant  assigné,  la 
force  dont  il  s’agit  est  définie. 

Ce  qui  vient  d’être  dit  doit  être  regardé  comme 
prouvé  par  l’observa tioti  des  faits.  On  verra  plus  tard 
comment  s’établk,<lM  certitude  des  propositions  énon- 
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11  n'est  pas  difficile  de  concevoir,  d’après  ce  qui  pré- 
cède , comment  s’expriment  en  nombres  les  valeurs 
relatives  des  masses  que  l’on  est  obligé  d'introduire 
dans  les  formules  de  la  dynamique.  Considérant  l’ac- 
tion de  la  gravité  sur  un  même  corps , cette  action 
peut  produire  deux  effets  entièrement  différents  : 1*  si 
le  corps  est  maintenu  immobile,  l’effet  produit  consiste 
dans  un  effort  ou  pression  exercé  contre  l’obstacle  , 
et  cette  pression  est  mesurée  par  ce  qu’on  nomme  le 
poids  du  corps  , que  nous  représenterons  par  P,  en 
sorte  que  P désigne  un  nombre  de  kilogrammes  ; 2°  si, 
au  contraire,  le  corps  cède  librement  à l’action  de  la  • 
gravité  , il  acquerra  dans  l’unité  de  temps  la  vitesse 
de  par  seconde  : appelons  m la  masse  du 

corps  et  g cette  vitesse , g désignant  un  nombre  de  ' 
mètres,  ou  en  général  d’unités  de  longueur,  le  produit 
mg  représentera  la  quantité  de  mouvement  que  la 
gravité  fait  acquérir  au  corps  dans  l’unité  de  temps  et 
d’après  ce  qui  a été  dit,  ce  produit  devra  être  pris, 
pour  la  mesure  de  la  force.  Or  cette  force  , c’est-à-dirc 
cette  cause  identique  agissant  sur  ce  corps,  produisant 
des  effets  différents,  suivant  que  ce  corps  est  libre  ou 
retenu  par  un  obstacle,  est  évidemment  dans  chaque 
cas  mesurée  et  évaluée  par  les  effets  produits.  Donc  le 
nombre  P ou  le  nombre  mg  sont  également  propres  à 
exprimer  la  valeur  de  la  force  dont  il  s’agit  : ces  deux 
nombres  sont  donc  nécessairement  proportionnels  l’un 
à l’autre.  On  peut  même  écrire  P = mg,  parce  que  les 
nombres  P et  g dépendent  seuls  d’unités  convenues  , 
c’est-à-dire  des  unités  de  poids , de  longueur  et  de 
temps,  car  l’unité  de  masse  demeure  arbitraire,  et  l’on 
peut  toujours  la  supposer  choisie  oe  manière  à ce  que 
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1 équation  précédente  subsiste.  On  déduit  de  cette 


équation m =— ; le  nombre  qui  exprime  lu  masse  d’un 

§ 

corps  est  donc  le  quotient  du  poids  de  ce  corps  par  Jn 
vitesse  que  la  gravité  imprime  aux  corps  pesants  dans 
l’unité  de  temps.  C’est  d’après  celte  proposition  que 
les  formules  de  mécanique  doivent  être  interprétées. 

Réciproquement  si  l’on  a appris  par  l’observation 
qu’un  corps  d’une  masse  m,  mu  par  l’action  d’une  force 
quelconque,  acquiert  dans  l’unité  de  temps  la  vitesse 
c’est-à-dire  que  la  quantité  de  mouvement  du  corps 
augmente  dans  l’unité  de  temps  de  la  qualité  mg,  on 
en  conclura  que  si  un  obstacle  quelconque  obligeait 
le  corps  à conserver  sa  vitesse  actuelle  et  s’opposait  à 
l’accélération  de  mouvement  que  la  force  tend  à pro- 
duire , il  serait  exercé  contre  cet  obstacle , dans  la 
direction  de  la  force , une  pression  représentée  numé- 
riquement par  le  produit  mg.  Ce  produit  est  la  me- 
sure du  poids  du  corps , en  tant  que  ce  poids  est  le 
résultat  de  l’action  de  la  force  qui  imprimerait  aux 
parties  matérielles  la  vitesse  g dans  l’unité  de  temps. 

L’exactitude  de  ces  dernières  notions  paraîtra  cer- 
taine , si  l’on  remarque  que  l’on  peut  vérifier  par  le 
fait,  en  se  transportant  dans  divers  lieux  de  la  terre, 
que  la  valeur  g et  le  poids  du  corps  varient  dans  le 
même  rapport.  On  s’en  assurerait  en  employant  l’ac- 
tion du' poids  à comprimer  des  ressorts. 
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CHAPITRE  PREMIER. 

MOUVEMENT  RECTILIGNE  DES  CORPS. 


S I"- 

Formules  du  mouvement* rectiligne. 

163.  L’analyse  mathématique  donne  les  moyensd’ex- 
primer  facilement  les  lois  des  phénomènes  qui  appar- 
tiennent à la  dynamique.  Dans  la  géométrie  on  dé- 
termine communément  la  position  d’uu  point  en 
donnant  ses  distances  à trois  plans  rectangu- 

laires supposés  6xes.  Admettons  que  ce  point  soit  en 
mouvement  et  occupe  successivement  diverses  positions 
dans  l’espace  : les  distances  x,y,z  seront  alors  des 
quantités  variables,  dont  les  valeurs  changent  à mesure 
que  le  temps  s’écoule , et  qui  sont  par  conséquent  des 
fonctions  du  temps  t qui  s’est  écoulé  à partir  d'un 
instant  déterminé  pris  pour  origine  du  temps  ; si  l’on 
connaît  les  valeurs  dex,y,z  en  fonction  t , on  aura  les 
moyens  de  déterminer  la  position  du  point  à un  in- 
stant quelconque , et  par  conséquent  la  nature  de  son 
mouvement  sera  entièrement  connue. 

Considérons  d’ahord  le  cas  où  un  point  matériel  se 
meut  en  ligne  droite  , il  est  évident  que  , quelle  que 
soit  la  nature  du  mouvement  rectiligne,  la  force  qui 
agit  sur  le  point  matériel  agit  dans  le  sens  de  la  ligne 
droite  que  le  point  tend  à parcourir.  En  conséquence, 
pour  déterminer  à chaque  instant  la  position  du  point 
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matériel , il  suffit  de  prendre  une  seule  coordonnée 
partir  d’un  point  fixe  et  regardée  comme  une  fonction 
du  temps  : en  sorte  qu’on  a toujours  x=F(t) , s étant 
l’espace  parcouru. 

Cela  posé,  le  mouvement  affecté  par  le  corps,  et  dont 
la  nature  est  exprimée  par  la  fonction  F (r),  est  un 
résultat  nécessaire  de  plusieurs  circonstances;  La  va- 
leur de  la  distance  s,  qui  correspond  à un  temps  quel- 
conque t , dépend  : 1*  du  lieu  où  le  corps  était  placé  à 
l’instant  où  l’on  a commencé  à compter  le  temps; 
2*  de  la  vitesse  qu’il  avait  à cet  instant  ; 3"  de  la  gran- 
deur de  la  force  constante  ou  variable  avec  le  temps  , 
par  laquelle  ce  corps  a été  sollicité  pendant  toute  la 
durée  du  temps  t.  Si  l’on  donnait  la  position  et  la  vi- 
tesse initiale  du  corps , et  l’expression  en  fonction  du 
temps  de  la  force  qui  le  sollicite  , on  devrait  pouvoir 
en  conclure  la  forme  de  la  fonction  F {t).  Récipro- 
quement , la  fonction  F (t)  étant  déterminée , on  en 
conclura  la  valeur  de  la  vitesse  du  point  materiel  nu 
bout  d’un  temps  quelconque , et  l’expression  de  la 
force  qui  produit  le  mouvement  de  ce  point. 

1°  Quant  à la  vitesse  qui  a lieu  au  bout  du  temps  t , 
on  se  rappellera  que  la  vitesse  est  le  rapport  de  l’es- 
pace parcouru  au  temps  employé  à le  parcourir , ou 
l’espace  parcouru  pendant  l’unité  de  temps.  Désignée 
par  ût  un  certain  temps  écoulé  après  le  temps  t,  et 
par  üs  l’espace  parcouru  pendant  ce  temps,  le  rapport 

— représenterait  donc  la  vitesse  demandée  si  la  valeur 

de  ce  rapport  était  constante,  ou  si  était  proportion- 
nel à Or  en  général  ,1a  valeur  de  ce  rapport  dépend 
de  la  grandeur  absolue  de  l’accroissement  û(,  et  il  est 
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visible  que  l'on  ne  peut  ici  attribuer  aucune  valeur 
finie  déterminée  à cet  accroissement  : 1°  parce  que  cette 
valeur  serait  arbitraire;  2°  parce  que  ce  serait  faire 
dépendre  la  détermination  de  la  vitesse  qui  a lieu  au 
bout  du  temps  t de  la  modification  que  peut  subir  le 
mouvement  du  point  matériel  après  ce  temps.  Donc 
l’accroissement  M doit  être  supposé  plus  petit  que 
toute  grandeur  donnée  ou  infiniment  petit  ; c’est-à- 
dire  qu’on  doit  prendre  pour  l’expression  de  la  vitesse 

au  bout  du  temps  t,  la  limite  dont  s’approche  lors- 
que At  tend  à devenir  égal  à zéro,  limite  qui  n’est 
autre  chose  que  le  coefficient  dÜTérentiel  ^>en  sorte 
que  l’on  a 

ds  dT{^t) 

u=  ou  — I — . 

di  dt 

La  vitesse  est  représentée  par  le  coefficient  difléren- 
tiel  de  premier  ordre  de  l’expression  analytique  qui 
donne  l’espace  parcouru  au  bout  du  temps  t , en  fonc- 
tion de  ce  temps. 

2°  Quant  à la  valeur  de  la  force  par  laquelle  le 
corps  est  sollicité  au  bout  du  temps  t,on  se  rappellera 
que  la  force  qui  produit  ou  modifie  le  mouvement 
d’un  corps , est  mesurée  par  la  quantité  de  mouve- 
ment que  cette  force  imprime  dans  l’unité  de  temps , 
c’est-à-dire  par  le  produit  de  la  masse  du  corps  mul- 
tipliée par  la  quantité  dont  la  vitesse  de  cette  masse 
s’accroît  dans  l’unité  de  temps  : soit  en  général  U un 
certain  temps  écoulé  à la  suite  du  temps  £ , et  &<•>  l’ao 
croissement  reçu  par  la  vitesse  u pendant  ce  temps. 

Le  rapport  ^ donnerait  donc  la  vitesse  acquise  dans 
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l’unité  de  temps  si  la  valeur  de  ce  rapport  était  con- 
stante, ou  si  l’accroissement  était  proportionnel  à At. 

Cette  proportionnalité  n’ayant  pas  lieu  en  général,  les 
mêmes  considérations , qui  ont  été  exposées  dans  le 
numéro  précédent,  montrent  que  la  vitesse  acquise 
dans  l’unité  de  temps , doit  s’exprimer  par  la  limite  de 

— , lorsque  At  devient  de  plus  en  plus  petit,  c’est-à- 

db 


dire , par  le  coefficient  différentiel  ^ , 

d'¥(t)  ■ 


on  a 


donc 


dbi 

di' 


<Ts 

’di 


dt 


pour  l’expression  de  la  vitesse  que  la  force  par  la- 
quelle le  point  matériel  est  sollicité  à la  fin  du  temps  t, 
imprime  à ce  point  matériel  dans  l’unitéde  temps.  Ainsi 
celte  vitesse  est  représentée  par  le  coefficient  diffé- 
rentiel de  premier  ordre  de  l’expression  de  la  vitesse 
du  point  matériel  en  fonction  du  temps,  ou  par  le  coef- 
ficient différentiel  du  deuxième  ordre  de  l’expression 
de  l’espace  parcouru  en  fonction  du  temps. 

Si  la  masse  du  point  matériel  est  désignée  par  m , 
la  quantité  de  mouvement  acquise  par  ce  point  dans 
l’unité  de  temps  , sera  donc 

' dt.t  cfs  ePF(t) 

m~  = m - - m — ; — , 
dt  dt  dt 

et  par  conséquent , ces  expressions  donnent  en  unités 
de  poids  l’effort  exercé  contre  le  point  matériel,  à la 
fin  du  temps  t , par  la  force  qui  le  sollicite. 

IGlj..  Supposons  d’abord  que  les  espaces  parcourus 
dans  des  temps  égaux  , sont  égaux,  auquel  cas  le  moù- 
vement  est  uniforme  : alors  l’espace  croit  proportion- 
-nellenient  au  temps  , et  on  a 
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Al  ^ ds 

Tt'^~  It' 


on  prend  le  double  signe  pour  que  cette  valeur  puisse 
s’accorder  avec  la  direction  de  la  force  qui  agit  sur  le 
ds 

point  de  w = zt  — , on  déduit  = =i=  wJt , et  si  l’on 

suppose  que  le  corps  commence  à se  mouvoir  à partir 
d’un  point  fixe  pour  lequel  t=0,s=j,,,  l’intégration 
donnera  5=10— ut,  c’est  là  V équation  du  mouvement 
unijbnne. 

165.  On  appelle  mouvement  uniformément  varié, 
celui  d’un  corps  déjà  en  mouvement  uniforme  et  solli- 
cité par  une  force  constante,  agissant  dans  la  direction 
du  mouvement  primitif  ou  en  sens  contraire  ; dans 
lé  premier  cas  , le  mouvement  est  accéléré , et  dans  le 
deuxième , il  est  retardé. 

Si  6n  applique  une  force  à un  point  libre , celui-ci 
^({uièrt  une  certaine  vitesse  qui  croit  par  degrés  in- 
sensibles , de  manière  à avoir  dans  un  temps  fini  une 
valeur  finie  ; on  a cru  que  dans  le  choc  des  corps , 
les  Vitesses  étaient  instantanées  , mais  des  expé- 
riences plus  exactes  ont  prouvé  que  dans  la  nature 
il  n’y  a pas  de  vitesse  communiquée  instantanément  à 
un  corps  t ces  vitesses  sont  d’abord  infiniment  petites, 
et  croissent  de  manière  qu’elles  soient  finies  après  un- 
'temps  déterminé. 

Revenons  au  mouvement  uniformément  varié.  Soit 

la  vitesse  initiale  du  corps,  u la  vitesse  finale  après 
le  temps  t compté  , à partir  de  l’instant  où  la  force 
constante  commence  à agir.  Or , une  force  constante 
* P,  qui  agit  sur  une  masse  m,  lui  communique  une 
certaine  vitesse  g que  le  corps  a acquise  à la  fin  du. 
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premier  instant;  pendant  le  second  instant,  la  vitesse 
acquise  se  conservera  dans  le  corps  en  vertu  de  son 
inertie;  mais  la  force  P produit  dans  cet  instant  la 
même  vitesse  que  dans  le  premier  instant  ; ainsi,  après 
le  deuxième  instant , la  vitesse  acquise  sera  '2g  , et  en 
général  après  t instants,  elle  sera  gt  ■*  donc,  en  ad- 
mettant que  les  vitesses  s'ajoutent,  on  aura  a>=u^±gt  : 
le  double  signe  se  rapporte  à la  direction  de  la  force  P, 
par  rapport  au  mouvement  pri|pitif , on  a d’ailleurs 


ainsi 


et  par  suite 


ds 


telle  est  V équation  du  mouvement  uniformément  varié. 
On  peut  aussi  exprimer  la  vitesse  en  fonction  de  l’es- 

fis 

pace  parcouru  : en»  effet,  *>=w,±:gt  et  : de  ces 

deux  équations  il  faut  éliminer  t ; en  diflérentiant  il 
vient 

di.i  = ± gdt , dt  — , 


d’où 


d-=±g  — . 


et  par  suite  en  intégrant 


ou  bien 


W — fcl 


»'=wo’±:2g'(*  — îj. 


V 

T 
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On  peut  parvenir  à celte  équation  d’une  autre  ma* 
nière , car  l’équation 

peut  se  mettre  sous  la  forme 

{l’ailleurs , »=wo±g't , donne 

* 0)^—0) 

» 

ë 

substituant , il  vient 


ou 

« = t>/db2g-(s-^„). 


Nous  avons  donc  deux  équations , l’une  donnant  l’es- 
pace parcouru  en  fonction  du  temps,  l’autre,  la  vitesse 
en  fonction  de  l’espace  ou  du  temps , car  la  quantité 
s — s,  peut  être  facilement  remplacée  par  sa  valeur  en 
fonction  du  temps. 

166.  Si  laforceP  etla  masse  m varient,  la  vitesse g'va- 
rie  aussi,  et  l’on  a en  général g‘=F  (P,m)  ; mais  si  P et  m 
se  changent  en  2P  et  2/w , rien  ne  sera  changé , car 
chaque  masse  m conservera  sa  vitesse  g,  qui  sera  celle  de 

la  masse  totale  : ainsi  g=F  ~ ce  que  l’on 

nomme  la  force  accélératrice , que  l’on  représente 
j>ar  (y.  Si  y = const. , on  est  dans  le  cas  du  mouvement 
uniformément  varié  : pour  deux  forces  P et  P,  on  a 


d’où 


p = my,  P=f?ty',  * 

PiP'f.Ÿ.y; 


« 
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oa  admet  que  les  forces  sont  proportionnelles  aux  vi- 
tesses. ce  qui  n’est  nullement  prouvé,  alors 

ou  1 

> T 6 

c’est  là  ce  qu’on  appelle  la  proportionnalité  des  forces 
aux  vitesses.  Si  on  prend  pour  unité  de  force  accélé- 
ratrice ç , qui  correspond  à l’unité  de  vitesse  g',  on  a 
Ainsi  nous  prendrons  pour  unité  de  force  accé~ 
lératrice , \di  force  qui  dans  l’uni  té  de  temps  meut  l’u- 
nité de  masse  avec  l’unité  de  vitesse  : alors  la  fonc- 
tion devient 

P 

167.  Si  on  laisse  tomber  divers  corps  dans  le  vide,  leur 
vitesse  est  la  même  quelle  que  soit  leur  masse,  donc 
les  forces  accélératrices  sont  indépendantes  de  la 
masse.  La  force  motHce  prend  alors  le  nom  de  poids, 
et  est  représentée  par  gm.  L’expérience  prouve  que 
pendant  1"  un  corps  pesant  parcourt  5.™, 49044  ; or, 

s=  —,  si  /=l",g=2X4,9088=9,8088:donc/a  force 

accélératrice  est  le  double  de  l’espace  parcouru. 

168.  Nous  venons  de  considérer  le  mouvement  d’un 
corps  soumis  à l’action  d’une  force  a^ssant  constamment 
sur  lui  avec  la  même  intensité,  occupons-nous  mainte- 
nant du  mouvement  d’un  corps  sollicité  par  une  force 
dont  l’intensité  varie  avec  le  temps  : le  mouvement 
qui  a lieu  dans  ce  cas  s’appelle  mouvement  varié.  En 
désignant  la  force  dont  il  s’agit  par  P,  on  aura 
l?=f{t) , et  pour  la  force  accélératrice 

P 

? = -=FW; 

m 
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donnons  au  temps  t un  accroissement  infiniment  petit 
if , il  en  résultera  im  accroissement  Am  pour  la  vi- 
tesse : si  la  force  accélératrice  était  constante  et  égale 
à on  aurait 

Aw 

mais  cette  force  varie  d’intensité  dans  l’instant  Af  ; 
donc  ' si  i](_  et  y,  représentent  les  valeurs  maximum  et 
minimum  de  cette  force  durant  l’instant  Af , il  est 

clair  que  ±:  — sera  plus  petit  que  <pi  et  plus  grand  ^ 

que  O,  ; on  peut  poser 

=t^  = F(<+6Af), 


passant  aux  limites  il  vient 

± 

on  a d’ailleurs 
d’où 

2/n  ttda  = d{m  «*)  = ± Ipds  , 

m<J  est  ce  qu’on  nomme  la  force  t'iVe  de  la  masse, 
on  déduit  de  là 


±dw=F(f)df  = »<&=  —dt  ; 

m 


ds 

~'di 


-jno) 


S n. 


pds. 


Exemples  du  mouvement  rectiligne. 

169.  Supposons  que  la  force  ^ soit  constante  et  qu’il 
s’agisse,  par  exemple,  du  mouvement  vertical  d’un  corps 
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qui  tombe  dans  le  vide  en  vertu  de  la  pesanteur.  La 
pesanteur  est  en  effet  une  force  constante  lorsque  leS' 
espaces  parcourus  sont  très  - petits  par  rapport  au 
rayon  de  la  terre. 

Le  corps  tombant  vers  le  centre  de  la  terre , le  mou- 
vement est  uniformément  accéléré,  et  on  a , d’après 
ce  que  nous  avons  vu  dans  le  § précédent , les  deux 
équations 


et 


<o'=Uo'dzüg(s io). 


qui  deviennent , en  supposant  l’espace  parcouru  compté 
dans  le  sens  du  mouvement, 


*=^,+  » “*=“o*+2g'{s — iu) , 

pouvant  avoir  diverses  valeurs. 

Si  on  suppose  , 


•>.=0,  o>  alors  o>’=  2gs  ; 

si  l'on  appelle  a la  vitesse  acquise  en  tombant  d’une 
hauteur  h , on  aura 

a=Vigk, 

ce  qui  fournit  une  expression  commode  d’une  vitesse 
quelconque,  au  moyen  de  la  hauteur  d’où  un  corps 
pesant  devrait  tomber  pour  l’acquérir,  et  de  la  vitesse 
constante  g. 

Si  le  corps  avoit  déjà  un  mouvement  en  sens  in- 
verse de  la  pesanteur  au  moment  où  cette  dernière 
commence  à agir  sur  lui , le  mouvement  est  retardé. 
Si  l’on  compte  les  espaces  parcourus  dans  Je  sens  de 
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la  vitesse  initiale , et  par  conséquent  en  sens  contraire 
du  mouTcment , il  vient 

S = So *•)  '• 

pour  avoir  l’instant  ou  le  point  où  la  vitesse  d’un 
corps , lancé  par  exemple  de  bas  en  buut , devient 
nulle  , il  suflSt  de  poser 

So=  0 et  wo*=  '2gs , 

ce  qui  montre  que  cela  a lieu  lorsque  l’espace  par- 
couru s est  tel  qu’un  corps  pesant  tombant  librement 
sans  vitesse  initiale , le  parcourrait  dans  le  même 
temps  que  le  mobile  dont  il  s’agit,  c’est-à-dire  qu’un 
corps  pesant  lancé  du  bas  en  haut , s’élève  dans  le 
vide  à la  hauteur  d’où  il  devrait  tomber  pour  acqué- 
rir cette  même  vitesse,  et  que  le  temps  de  son  éléva- 
tion est  le  même  que  celui  de  sa  chut^ 

Admettons  que  la  pes:«nteur  cesse  d’agir  sur  un 
corps  pesant  tombant  vers  la  terre,  et  que  d’ailleurs 

So-—  0,  0 , 

alors 


Si  la  pesanteur  cesse  d’agir  seulement  après  un  temps  t, 
le  corps  parcourra  dan^  le  même  temps  un  espace 
s'=gt',  c’est-à-dire , double  du  premier. 

170.  Soit  que  le  mobile  monte  ou  descende  sur  un 
incliné , il  suflBra  pour  avoir  les  équations  de  son  mou- 
vement de  mettre  g'sin.d  à la  place  de  g,  désignant 
par  0 l’angle  du  plan  incliné  avec  l’borizon.  Dans  le 
cas  de  la  chute  on  aura  donc 


w =^tsin.0,  * 


g-.'sin.O 

2 


u—igs.  sin.  9 , 
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Ainsi,  en  appelant  l la  longueur  du  plan  incliné,  h 
sa  hauteur , et  K la  vitesse  acquise  par  le  mobile , 
quand  il  aura  parcouru  toute  cette  longueur  on  aura 

K’=  2gls  sin . 9 = 2gh , 

ce  qui  montre  que  si  l’on  a plusieurs  plans  inclinés 
aboutissant  au  même  plan  horizontal,  un  même 
corps  les  parcourra  tous  en  consertfant  la  même  vi- 
tesse finale, 

171.  Soit  AD  le  diamètre  vertical  d’un  cercle  ABD  : 4®. 

si  l’on  pose 

AB  = /,  AC  = /t, 


et  si  l’on  désigne  par  t le  temps  qu’un  mobile  met  à 
parcourir  la  corde  AB,  on  aura,  d’après  ce  quiprécède^ 


d’où 

sin.6  ü ’ 

or. 

' l 

-^=ad, 

sm.9 

ainsi 

AD  = €Ü: 

2 

représente  l’espace  qu’un  mobile  aurait  par- 


couru verticalement  dans  le  temps  t.  AD  est  donc 
1 espace  vertical  que  le  corps  parcourrait  dans  le  temps 
t qu  il  met  a parcourir  AB.  Dailleurs , ce  que  nous 
avons  dit  de  AB , s applique  à une  corde  quelconque 
partant  du  point  A : donc  toutes  les  cordes  inscrites 


B- 


V» 


■» 


11 
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dans  un  même  cercle , à paitir  de  l’extrémité  d’un 
diamètre  vertical , sont  décrites  dans  le  même  temps 
par  des  mobiles  partant  de  cette  extrémité. 


■S  4<) 


Passons  maintenant  au  mouvement  rectiligne  d’un 
corps  pesant. 


172.  1“  Lorsque  l’intensité  de  la  pesanteur  varie  en 
raison  inverse  du  carré  des  distances  à un  point  fixe  et 
que  le  mouvement  se  fait  dans  le  vide. 

SoitNN'  un  grand  cercle  verticjd  de  la  terre,  A le 
point  de  départ  du  mobile  dans  ce  plan , B sa  position 
au  bout  du  temps  t,  sur  la  droite  AO  qui  aboutit  au 
centre  O de  la  terre  ; soit  g l’intensité  de  la  pesanteur 
à la  surface  de  la  terre,  R le  rayon  de  celle-ci , s l’es- 
pace parcouru  dans  le  temps  t , ? l’action  de  la  pe- 
santeur après  ce  temps,  on  a 

rfw  ^R* 

dt  (co — ■«)'’ 


* ds 

(car g ; <f>  {r—s)'\  R’)  etw=  — : multipliant  ces 

(leux  équations  l’une  par  l’autre , on  a 


ds 


intégrant  à partir  du  point  de  départ,  il  vient 

Quand  le  point  matériel  aura  parcouru  la  moitié  de 
• la  distance  ;•« 

1 

^ 2 
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et 


alors 
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2"RV 

ro(ro — 4} 


S=  S , 

A 


désignant  par  a*  le  carré  de  la  vitesse  acquise  au  mi- 
lieu , on  a t 


et  par  suite 


w*  = ^z’x 


Co — s r„—s 

Si  l’on  considère  un  espace  parcouru  dans  un  temj)s 
très-court , l’espace  s est  très-petit 

, a‘s  a^s 

/■o — s ro 


or. 


Ainsi 


pesant 


a = 


2ffR' 


donc , fians  les  premiers  moments  de  la  chute , le 
mouvement  est  uniformément  accéléré. 

Cherchons  maintenant  une  relation  entre  le  temps 
et  l’espace  parcouru  , ou  la  vitesse  acquise  au  bout  de 

ce  temps  ; or,  nous  avons 

»- 

ds  , ds 

(,)=  — , dou  Ut=  — : 
dr  6. 

«J  ' ' ' 
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intégrant  par  parties  à partir  de  t=o  , il  vient 

s *0  , f"  du 
<= j-  I s — : 

" «.  J 0.0 

mais  de  l’équation 


on  tii-e  s — 


on  a 


donc 


U To 

u+a' 


s 

b» 


0)/* y S0  Wq/* 

7*  > 


t>  ~T^  wq  wo  T*  a 

puisque  Sa  et  u,ue  sont  autre  chose  que  l’espace  et  la 
vitesse  à l’origine  du  mouvement.  On  déduit  de  là 

uro  du  uro  To  w 

t = ; q-To  I ; = ; H arc  Ung.  - i 

u+a'  I 61+ a’  u'+a'  a “a 

V O 

les  deux  équations  du  mouvement  sont  donc 


6>ro  To  61 

, t=- — ; + - arctang.  — . 

r U -i-a  a a 


173.  2°  Lorsque  l’intensité  de  la  pesanteur  varie  en 
raison  directe  de  la  distance  à un  point  fixe. 

C’est  ce  qui  a lieu  pour  un  corps  en  mouvement 
dans  l’intérieur  de  la  terre.  Dans  ce  cas , on  a 


du 


iudu  = ^ (R — ï)  d$,  u=~  (2R — s)  s , 
U H 


d’où 
et  par  suite 


s=Rdz\ 

V g- 

ou  en  substituant  pour  u sa  valeur^ 


(gR)  ~ dt  = 


Kds 


^ds 


K5(2R— i)  KR”— (s— R)‘ 
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et 


( >9^  ) 


(^R)>— R arc  cos. 


R— s 


- R 

lirant  la  valeur  de  s,  on  obtient 

VTis 


OU  bien , en  représentant  par  z la  distance  du  mo- 
bile au  centre  fixe , 

v/? 

z = r — .?=rrcos.f  V 

K 

Si  dans  cette  valeur  on  donne  successivement  à t les 
valeurs 

î»Æ,V5.e.c.. 

^ S g 

les  valeursde  z correspondantes  sontz=0,z= — R, etc., 
tandis  que  celles  de  s sont  s— R,  j— — R,  etc.  : ce  qui 
montre  que  la  distance  z sera  nulle,  ou  que  le  mo- 
bile atteindra  le  centre  d’attraction  (ici  le  centre  de  la 


■a  /j\ 

terre),  au  bout  d’un  temps  égal  à “■  fera  en- 

g 

suite  de  part  et  d’autre  de  ce  centre  des  oscillations 
dont  l’amplitude  et^  la  durée  constantes  seront  la  di- 

1 /r 

stance  ou  rayon  R et  le  temps  - r-v  — 

174.  3°  Lorsqu’on  a égard  à la  résistance  du  milieu, 
la  pesanteur  étant  supposée  constante. 

Si  le  corps  se  meut  en  sens  contraire  de  la  pesan- 
teur, ou  de  bas  en  haut,  métantla  masse  du  corps,  g 
l’action  constante  de  la  pesanteur,  et f{u)  la  résistance 
du  milieu , la  valeur  de  la  force  motrice  P sera  gm+f{u'), 
et  on  aura 

13 
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_ (gm-\-J\u>)\  __{  „ , /!'-) \ 

' dt  V m J m )’ 

d’où  , en  intégrant , 


étant  nécessairement  une  quantité  positive,  il  est 
évident  que  le  deuxième  membre  est  plus  grand  que 
gt,  abstraction  faite  du  signe.  Ainsi,  la  vitesse  du  mo- 
bile sera  plutôt  nulle  que  s’il  se  mouvait  dans  le  vide, 
ce  qu’on  pouvait  prévoir. 

Si  le  corps  descend  et  se  meut  dans  le  sens  de  la 
pesanteur,  on  a 

à’où  = 

Supposons  que  y («)  croisse  ou  décroisse  indéfiniment 
avec  O),  on  verra  que  m ne  pourra  croître  ou  décroître 

au  delà  de  toute  limite.  En  eflfet , si  — («)  devient 

égal  à g-,  l’accroissement  de  la  vitesse  à cette  époque 
du  mouvement  sera  nul , et  il  n’y  aura  plus  de  raison 
pour  que  w change  de  valeur.  Cela  posé,  supposons 

d’abord  que  g'— soit  positif  ; alors  croîtra  sans 
cesse  , et  par  suite  y ^ — ^ croîtra  indéfiniment,  ce  qui 


ne  peut  être,  car  il  faudrait  pour  cela  quegf— y^— ^ 


devînt  négatif,  ce  qui  exigerait  que  cette  quantité 
passât  par  zéro  , et  nous  avons  vu  que  , dès  l’instant 
où  cela  aurait  lieu  , U ne  pourrait  plus  varier.  Soit  A 


# 


« 
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la  plus  petite  valeur  de  . d est  évideut  que 

r,> — M„y>Jît,  et  cela  quelle  que  soit  la  valeur  de  t;  il  faut  ' 
donc  que  k=0 , c’est-à-dire  que  la  limite  de  w sera 

donnée  par  f{w)=mg.  Si^ — f(^  j est  négatif,  on  aura 

O 

il  est  encore  évident  que  w ne  pourra  décroître  au 
delà  de  toute  limite  ; car  alors  --  /{<.>) — g changerait 

lit 

désigné,  ce  qui  ne  peut  avoir  lieu.  Soit  encore  k la 


plus  petite  valeur  de f{^'^  — g > 

o>o^— *'.)  t f 

quelle  que  soit  la  valeur  de  t.  Si  k différait  de  zéro, 
il  faudrait  donc  que  „,= — ce  au  bout  d’un  temps  in- 
fini, ce  qui  est  inadmissible;  on  a donc  k=0,  et  la 
limite  de  w est  donnée  par  J{'^t)=:mg. 

175.  Jusqu’à  présent  nous  avons  laissé  indépendante 
la  valeur  de y(w)  : supposons  maintenant  que  la  ré- 
sistance du  milieu  est  proportionnelle  au  carré  de  la 
vitesse , et , en  outre , que  le  milieu  a p.artout  la 
même  densité,  afin  que  la  force  accélératrice  ne  dé- 
pende que  de  la  vitesse.  Pour  fixer  les  idées  , nous  ad- 
mettrons que  le  mobile  est  une  sphère  homogène. 

Le  rayon  de  cette  sphère  pesante  étant  R,  p sa 

4 ‘ 

densité  moyenne,  et  m sa  masse,  on  a m=  'rR’p.  Si, 

O 

après  un'  temps  t , elle  sc  meut  pendant  l’intervalle 
M , en  appelant  D la  densité  constante  du  milieu,  p la 
masse  de  fluide  déplacé,  le  volume  de  ce  dernier  sera 


II 
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I J (; — zS)dxdy  = s — z„  = W.rR'w  , 

p;  = A^.-R’Dw  , 

et  par  suite  la  quantité  de  mouvement  correspondante 
à cette  masse  sera 

or  , des  eonsidérations  théoriques  contirinées  par  l’ex- 
périence ont  prouvé  que  la  résistance  f (>«)  est 
proportionnelle  à la  quantité  de  mouvement  pu  ; on  a 
donc 

3 A/.D'o' 

= const.  X - — = — w , 

m 4 Rp  Rp 

3 

en  faisant  entrer  - M dans  la  constante  a.  Si  on 

4 


pose  encore 
il  viendra 


'■=gbW, 


Cola  posé  , s’il  s’agit  du  mouvement  ascensionnel  , 

-r  =— Ufi'-i ) = —g  *+: — !=-jq  i+iu  j . 

(il  \ rn  J \ m g J 


ou 

—gdt  , 

oji  hien 

bil^ 

_ lurrit  • 

1 tÙ'o>’ 
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l’intégration  donne  , 

arc  tang.  bu> — are  tang.  btao  = — gbl , 


ou 

, , two  — tang.{frg-0 

= tang.  ( arc  tang.  —§bl  ) = i 

telle  est  la  relation  qui  existe  entre  le  temps  et  la  vi- 
tesse. Il  reste  à établir  une  deuxième  équation  entre 
l’espace  et  la  vitesse  ; or  nous  avons 


dut 

ri-b’o>> 


»= 


ds 

dt 


multipliant  ces  deux  équations  , on  obtient 

<iid<i>  J 

n—  = — Sds. 

i + 6V  ” ’ 


ou 


= — 2b'gds  , 


1 + 6V 

et , en  intégrant , 

/(1+iV)  — /(1+6W)  = — : 


on  déduit  de  là 


ou  bien 


Nous  désignons  ici  par  l un  logarithme  , et  par  e la 
base  du  logarithme  népérien,  e=2. 7182818. 

Pour  avoir  l’espace  parcouru , il  suffit  de  trouver  la 
valeur  de  s correspondante  à «=0  ; on  a donc 

/(1+à’wo  ) 


( *98  ) 

Considérons  enûn  le  mouvement  de  haut  en  bas  ; 


dans  ce  cas 
da 


dtù  f[tà)  ( fM\ 


mgJ 


ou 

i 

dtà 

ou  bien 

' ^bcla 

or,  le  premier  membre  de  cette  équation  revient  à 


bdny  bd(i> 


on  a donc 


i+6w  1 — b(ii  ' 

f b b \ 


en  intégrant , on  obtient  évidemment 
l (1+Am) — /(I — ba)  — [ — ^{1—  tw„)  I =2bgt , 

c’est-à-dire , 

Si  l’on  fait  w,=0,  auquel  cas  la  vitesse  initiale  est  nulle, 
il  vient 

ce  qui  revient  à 

1 +^>(U 


d’où 


1 — Ùot 

e’»“— 1 


Ùw  :=  • 
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Cherchons  actuellement  une  relation  entre  l’espace 
et  la  vitesse  ; pour  cela  éliminons  t au  moyen  des  équa- 
tions 

dù>  , ds 


i—b'J 


«n 


multipliant  ces  deux  équations , il  vient  d abord 


ou  bien 


làdli  , 

1 — O ts» 


2 b'udu  , 

^^=2bgds. 


1— iV 
et  l’intégratiou  donne 

— ( /(t— i*V)— /(l— i»**>.*)  I = ; 

le  signe  moins  provient  de  ce  que 

b\>’  _ _/_  J _/(!_&.»•) , 

l_iV  1-^»V  V l-^V/ 

Si  w,=0  , alors 

/(I — Z»V)  = — 2gb’s , 

1— 

b'a'=i—e-^Sl>'s. 

176.  Comparons  maintenant  nos  deux  formules  , et 

voyons  ce  qu'elles  contiennent  ; la  première 

e’»“— 1 * 

revient  à 


ou 


ou 


bien 


1 — é 


b{i+é-”n 


-tgbt 

rpr  1 
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et  la  deuxième  est 

^;V=l—e— 

ou 

on  voit  que  si  s et  t augmentent  îndéBniment,  la  vi- 
tesse û>  s’approche  sans  cesse  de  la  limite  ^ =n , et  que 

le  mouvement  tend  à devenir  uniforme,  résultat  qui 
s’accorde  avec  celui  auquel  nous  sommes  parvenus 
lorsque  la  nature  de  était  encore  inconnue. 

Eliminons  w pour  avoir  une  relation  entre  l’espace 
parcouru  et  le  temps.  Or,  de 

iV=l  — 

on  tire 

(1— M {\+b<ù)  = er-‘^Sl'’r 

Si  le  mobile  est  un  corps  léger,  w approche  bientôt  de 

la  limite  i.  Posons  donc  1 — = i ( s étant  une  très- 
b 

petite  quantité  ) , alors 

t+ôo)  = 2 — t, 
et  l’équation  précédente  devient 

(fl)  • 

de  même  en  introduisant  l dans 


on  obtient 


et 


2c—^o*‘ 


Q 


1+e-^’ 


ÏR  > 
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on  tire  de  là 


2— £ 


= e’»“; 


en  multipliant  celle  équation  par  l’équation  (a) , on 
ohliendra 

(2— 

£ étant  très-petit , on  peut  le  négliger,  et  il  reste 
2*= 

d’où 

21.2=  2gb[t — bs)-, 
donc  on  a à peu  près 


1 ( 2l.2\ 

'~b  gb)' 


relation  cherchée. 

On  peut  avoir  une  relation  plus  rigoureuse  entre 
s et  t\  en  effet,  des  deux  équations 

<■ 

tirons  les  valeurs  de  iV;  en  égalant  ces  valeurs  , il 
viendra 

(1 

mais  comme  l’équation  entre  5 et  t sert  principale- 
ment à trouver  la  constante  b,  cette  dernière  .équa- 
tion donne  la  valeur  de  b en  expression  transcendante, 
tandis  que  la  relation  précédente  donne  pour  b une 
valeur  finie.  Du  reste,  on  peut  employer  l’équation  du 
deuxième  degré  pour  avoir  une  valeur  approchée  de 
b,  et  par  la  substitution  dans  la  valeur  précédente  on 
obtient  une  relation  plus  exacte.  En  général , si  on  a 
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F {u)—0,  el  que  b toit  une  valeur  approchée  de  u,  ou  a 
F (6+t  ) = F{b)  + 5F(6+  8t  )=0, 

«l’où 

m 

F(i»+9.)  ’ 

î et  ( étant  des  quantités  très-petites  , F dif- 

fère peu  de  F(ô).  Celte  méthode  a l’avantage  de  faire 
connaître  la  limite  de  l’erreur  en  faisant  9=0,  0=1. 


L’équation  (1)  donne  aussi  immédiatement 


, < , ^.2  „ 
b-\ =0, 

s gs 


en  effet,  elle  peut  se  réduire  à 

l_e-3^0*^=  (1+e— 


développant  et  ne  prenant  que  les  premières  puis- 
sances de  il  vient 


1—  (1— 4e-^^*0  ; 


d’où 

ou 

ou  bien 

, 

' , t Z.2 

b* b+  — =0, 

* 

et  c’est  làTéquatinn  trouvée  plus  haut. 


S III- 


Mouvement  rectiligne  de  plusieurs  corjxs  agissant  les  uns 
sur  les  autres.  Expression  de  la  force  vive  du  système. 

177-  'Considérons  plusieurs  points  matériels 
A,  A.',A",  etc. , SC  mouvant  suivant  l’axe  des  x en  vertu 
des  forces  attractives  ou  répulsives  qu’ils  engendrent  ; 


13 
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cette  raauièreJe  poser  les  données  de  la  cjueslion  n’ôte 
rien  à sa  généralité,  car  nous  pouvons  toujours  rem- 
placer les  corps  par  les  centres  de  gravité  où  on  con- 
centre leurs  masses. 

. Soient  x,x',af',  etc. , les  coordonnées  variables  do  ces 
points  , etc. , leurs  masses  respectives , et 

etc. , leurs  vitesses.  Désignons  en  outre  par 
R, R', R", etc. , les  forces  attractives  ou  répulsives  de  ces 
points,  et  par  P,P',P",  etc.,  les  forces  moléculaires 
résultantes  qui  agissent  sur  chacun  d’eux. 

Les  équations  du  mouvement  du  point  A seront 


dbi  , ^ ds 
m — =±(, 

dt  dt 


(P  est  de  la  forme  P=drR±R"± , etc.)  ; on  peut  écrire 
ces  formules  autrement , car  on  a 


ainsi 


±s  = x — et  ±ds  = dx-, 


d'>i  „ 

»»  — = it  P,  ûl  : 
dt  ’ 


(1) 


dans  la  valeur  de  w il  faut  prendre  le  signe  plus  ou 
le  signe  moins  , suivant  que  le  point  se  meut  dans  le 
sens  de  la  vitesse,  ou  en  sens  contraire.  Quant  au 
signe  de  P,  mettant  pour  sa  valeur  en  a;,  il  vient 


d^x  d' X 

= ±:  — , m — ^ =±P  ; 
dt'  dû 


(2) 


on  prendra  le  signe  plus  ou  moins  suivant  que  la  farce 
P est  dirigée  dans  le  sens  des  x positifs  ou  négatifs  ; 
car  si , par  exemple , la  force  est  dirigée  dans  le  sens 
des  X positifs , on  devra  prendre  le  signe  plus  dans  (1), 
alors  (2)  sera  positif.  Désignons  les  valeurs  absolues 
de  P, P', P",  etc. , par  X,X',X",  etc. , alors  on  aura 


Digitized  by  Google 


( 2o4  ) 


{a)  m -r-p  = X=d;R±:R',  etc., 

dt 

(Vjd 

/«' -^=X'  = =hR±R',  etc., 

dC 

(Pr" 

m"— — = X"  = itR'dzR'',  de.  : 
dt^ 

en  intégrant  ces  équations,  on  aurait  les  équations 
du  mouvement  de  chaque  point.  Généralement  cette 
intégration  ne  pourra  se  faire,  mais  on  peut  tirer  de 
ces  équations  quelques  conséquences  importantes. 

Ajoutons  ensemble , et  membre  à membre,  les  équa- 
tions (a) , il  vient  ainsi 

fPx  , <Px' 

/«-yv  + w — +...etc.  =X  + X+...=  0 ; 

ut  dt 

en  intégrant , on  obtient 

,,  dx  , dx 

[b)  m — ’+m.  — V-  +...  = const.  : 

de  dt 

Soient  <»„,'»'„ , etc. , les  vitesses  àl’origine  du  mouvement 
aux  points  A, A',  etc.  , on  aura 

dx  dx'  , 

-=0..,— =a.„,ctc.i 


, etc., 


donc  en  mettant  pour 

dx  dx' 
dt  ’ dt 

leurs  valeurs  dans  l’équation  {b) 

dx  dx'  , 

w— +/«  — +...  etc.  =/«!»„+«» w -H... etc.  : 
dt  dt 

or,  on  sait  que  si  £ est  l’abscisse  du  centre  de  gravite 
d’un  système  de  masses  etc.,  séparées  parles 
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distances  x—~x’,  ■r' — x",  etc.,  la  position  de  ce  centre 
de  gravité  sur  l’axe  des  x est  donnée  par  l’équation 

mx+»i'x'+in''x''-\-  elc.— {ni  +m'+ni"  +.,.)ç  ; 
dillérentiant , il  vient 


dx  dx'  , 

m -V-  +TO  —J — {m-rni  - 


dt  ■ dl 
donc,  en  vertu  de  {b) 


^ dt' 


di 


(/M+w'+wt"+etc...)  ^ = 


ou 


d\ 


d^ 

dt 


m + »i'+. . . 


■^est  la  vitesse  que  prendrait  le  centre  de  gravité 
dt 

si  les  points  étaient  simplement  sollicités  par  les  vi- 
tesses ainsi  que  la  vitesse  du  même  centre  de 

gravité  lorsque  les  points  matériels  sont  sollicités  à 
la  fois  par  les  vi  tesses  initiales  et  les  forces  moléculai- 
res : si  donc  Mo.'rf'o,  etc.,  sont  des  consUintes,  la  vitesse 
du  centre  de  gravité  sera  constante,  et  son  mouve- 
ment uniforme.  D’où  résulte  ce  théorème  : lorsque 
des  mobiles  se  meuvent  en  vertu  de  vitesses  initiales 
constantes  et  de  leurs  attractions  ou  répulsions , le 
centre  de  gravité ^du  système  se'  meut  d'un  mouve- 
ment uniforme  avec  une  vitesse  constante , et  qui  par 
conséquent  n’est  pas  altérée  ^ quels  que  soient  les  ef- 
fets des  forces  moléculaires. 

178.  On  appelle  force  vive  d’un  point  matériel , ou 
plus  généralement  d’un  corps  dont  tous  les  points  ont 
la  même  vitesse,  le  produit  de  sa  masse  par  le  carré 
de  cette  vitesse. 
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Nous  avons  établi  l’équation 
dx  dx' 

+....=  «JW  +m  w +...,=  . .etc.  j 

de  même  en,  multipliant  les  équations  (a)  respective- 
ment par 

dx  dûd 

— , etc., 


il  vient 

d^x  dx  , (Tx'  dx' 


Tdx  ,dxdx'  , ^/dx  dx  \ 

etc- 


d’ailleurs  des  équations 

. dx'  ..  dx' 


on  déduit 


OU 


/ IJ  ■ J ' 

biUw=  »««■  = -j^dx  ^elc., 

madu  = m — — dx , m'iadn'  = m'  dx',  etc., 
dt'  ’ dt'  ' 

Ainsi  l’équation  précédente  se  change  en 

moirfw-f  m'w'^iw'+  etc.  = ± R {dx — dx')  + R'  (dx  — dx") 

+ etc., 

si  l’on  pose 

x'—x  = r,  x" — x=/,etc., 

alors 


dx  — dx=  dr,  dx!' — dx  = dd , etc. , 
et  par  suite 

irhi'da  -f-  ni  a>  d'a  . . . = ip  R<//-  q.  RV/r  Ip  etc.  ; 

/’,,/■'„ , etc.,  clantles  valeurs  de  correspondantes  à 
O',.*/ on  obtient  par  l’intégration 
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(c)  witM  -4“  •4".  • . — ni  o>  ^ -4~) 

(•r  rr' 

= +J  R</ripJ  RV/r^etc. 

Telle  est  l’équatioa  des  forces  vives  du  système,  et 
qui  fait  connaître  la  variation  de  la  force  vive  de  ce 
dernier. 

Si  nous  ne  considérons  que  deux  points  matériels, 
l’équation  des  forces  vives  se  réduit  à 

rna'+m'J’ — ±2  | R<ir. 

J'-, 

Ou  adoptera  le  signe  supérieur  ou  inférieur,  suivant 
que  la  force  R sera  attractive  ou  répulsive.  Si  l’on 
suppose  les  vitesses  initiales  nulles , on  aura  simple- 
ment 

m<a^+ni'u"=  ^ j Rcfr. 

J '•o 

Si  la  force  est  attractive  , on  doit  prendre  le  signe 
moins,  et  le  premier  membre  étant  essentiellement 
positif,  le  deuxième  sera  égal  à (/'o — r)R,,R^  étant  une 
valeur  moyenne  de  R entre  les  deux  limites  r,ru  : il 
faut  donc  que  r„I>r,  c’est-.à-dire  que  les  corps  se  sont 
rapprochés;  on  vérifierait  de  même  que  les  deux  coq>s 
se  sont  éloignés  dans  le  cas  d’une  force  répulsive. 

S IV. 

Lois  du  choc  des  corps  en  mouvement  rectiligne. 

179.  Considérons  deux  corps  sphériques  homogènes, 
ou  plus  généralement  deux  corps  homogènes  dont  la 
figure  est  celle  d’un  solide  de  révolution.  Admettons 


«I 
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que  les  axes  de  ces  deux  corps  étant  placés  dans  une 
même  ligne  droite,  ils  se  meuvent  dans  le  sens  de 
cette  ligne  avec  des  vitesses  dillérentes.  Lorsque  les 
deux  corps  viendront  à se  rencontrer,  il  y aura  choc; 
c’est-à-dire  que  les  corps  exerceront  pendant  un  petit 
intervalle  de  temps  un  effort  l’un  contre  l’autre,  et 
qu’ensuite  cet  effort  ayant  cessé  , ils  continueront  à 
se  mouvoir  suivant  la  même  ligne  avec  des  vitesses 
différentes  de  celles  qui  avaient  lieu  à l’instant  où  le 
choc  a commencé.  Il  s’agit  de  rechercher  les  circon- 
stances de  ce  phénomène , et  principalement  de  déter- 
miner s’il  est  possible , d’après  la  connaissance  des 
masses  respectives  des  corps  et  de  leurs  vitesses  ini- 
tiales , les  valeurs  des  vitesses  finales  qui  ont  lieu 
quand  le  choc  est  terminé. 

11  est  nécessaire,  pour  se  former  des  idées  exactes  sur 
ce  sujet , d’avoir  égard  à la  propriété  des  corps  solides, 
désignée  sous  le  nom  ^élasticité , c’est-à-dire  à la 
faculté  qu’ils  présentent  de  changer  un  peu  de  ligure 
lorsqu’un  effort  est  exercé  sur  une  partie  de  leur  sur- 
face, de  résister  à ces  changements  , et  de  reprendre 
d’eux-mêmes  complètement  ou  en  partie  , quand  l’ef- 
fort a cessé , leur  figure  primitive.  Lorsque  deux  corps 
viennent  à se  choquer,  ils  exercent  l’un  contre  l’autre 
un  effort  dont  l’intensité  varie  pendant  la  durée  du 
choc,  et  par  l’effet  duquel  la  figure  de  leur  surface 
subit  près  du  point  de  contact  une  légère  altération  , 
que  nous  .désignerons  par  le  nom  à’ impression.  La 
profondeur  de  l’impression  est  d’autant  plus  grande 
que  l’effort  exercé  est  plus  grand , et  il  existe  en  gé- 
néral une  relation  entre  l’effort  exercé  et  la  profon- 
deur de  l’impression  produite,  qui  dépend  de  la  ligure 
et  de  la  constitution  physique  du  corps. 
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Considérons  deux  corps  dont  les  masses  sont  m,m', 
soumis  à des  vitesses  initiales  séparés  par  un 

espace  r»,  et  exerçant  l’un  sur  l’autre  une  force  ré- 
pulsive R : d’après  ce  que  nous  avons  vu  dans  le  pa- 
ragraphe précédent , on  a 


(o)  /»'.)’+ ni' o/’ — {Jltaa+mJ 


V)  = 2 \\dr. 
J r„ 


Cette  équation  est  fonction  de  r,  et  donne  la  variation 
de  la  force  vive.  Si , comme  nous  l’avons  dit,  nous  sup- 
posons que  ces  deux  corps  sont  des  sphères  ou  des 
volumes  de  révolution,  ayant  leurs  masses  concen- 
trées en  leur  centre , au  moment  où  ces  deux  corps 
entreront  dans  la  sphère  d’activité  l’un  de  l’autre , la 
vitesse  initiale  de  chacun  d’eux  décroîtra  et  la  ma- 
tière élastique  fera  naître  de  part  et  d’autre  des  ré- 
pulsions égales  pour  chaque  moment  infiniment  court, 
mais  d’autant  plus  grandes  que  les  couches  élastiques 
comprimées  augmenteront.  Il  arrivera  néanmoins  que 
la  pression  élastique  atteindra  son  maximum,  et  le  mo- 
ment sera  celui  où  les  pressions  pourront  contreba- 
lancer les  vitesses.  Dès-lors  les  vitesses  initiales  se- 
ront détruites  et  les  corps  se  repousseront,  de  manière 
que  les  segments  élastiques  ou  comprimés  repasseront 
parleurs  premiers  états  naturels,  se  repoussant  avec 
des  pressions  égales  à celles  qui  les  avaient  déjà  com- 
primés. ‘ 

Les  notions  précédentes  ne  suffisent  pas  en  général 
pour  la  détermination  des  vitesses  finales'de  deux  corps, 
entre  lesquels  un  choc  a eu  lieu.  Il  est  absolument 
nécessaire  de  prendre  en  considération  pour  cette  dé- 
termination  la  constitution  physique  de  chaque  corps; 
■ . là 
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c’esl-à-tlire  la  nature  des  forces  intérieures  qui  le  con- 
stituent et  par  lesquelles  il  résiste  aux  changements  de 
ligure,  et  tend  à reprendre  complètement  ou  en  partie 
sa  figure  primitive  quand  cette  figure  a subi  quelque 
altération.  Cependant  il  existe  deux  cas  particuliers, 
où  la  détermination  dont  il  s’agit  peut  être  effectuée, 
et  qui  doivent  être  distingués  parce  qu’ils  présentent 
des  limites  dont  la  considération  est  toujours  utile 
dans  les  applications. 

180.  Le  premier  cas  est  celui  où  l'on  supposerait  les 
corps  parfaitement  élastiques,  c’est-à-dire,  tels  que  les 
impressions  qui  y ont  été  formées  tendent  à disparaître 
complètement  et  sont  totalement  eliacées  après  que  les 
corps  cessent  d’agir  l’uii  sur  l’autre  , ce  qui , en  géné- 
ral , ne  se  passe  pas  tout  à lait  ainsi.  Dans  cette  sup- 
position, sico  est  la  distance  des  centres  des  deux  corps 
quand  ils  sont  en  contact,  et  r la  même  distance  quand 
ils  ont  pénétré  dans  la  sphère  d’activité  l’un  de  l’autre, 
il  est  évident  que  quand  r redevient  égal  à /b  à la  fin 

du  choc , l’intégrale  I Rdr  devient  nulle,  et  l’équation 

Jr„ 

(o)  devient 

[o')  : 

cette  formule  démontre  qu’à  la  fin  dm  choc  de  deux 
corps  élastiques  la  somme  des  forces  vives  est  la  même 
qu  avant  le  choc. 

181.  Le  deuxième  cas  est  celui  où  l’on  supposerait  la 
nature  du  coras  telle  que  quand  une  impression  y a< 
été  formée,  elle  se  conserve  sans  que  les  corps  tendent 
nullement  à revenir  à leur  figure  primitive,  comme 
cela  arriverait  pour  deux  sphères  de  plomb  ; il  est  vi- 
sible qu’alors  le  choc  est  fini  lorsque  les  impressions 


( an  ) 

ont  atteint  leur  maximum , et  que  les  corps  ne  se  di- 
lateront pas  après  le  choc.  Ainsi  l’intégrale  ci-dessus 
ne  serait  pas  nulle , et  l’équation  (o')  n’est  pas  géné- 
rale ; mais  après  le  choc  on  peut  considérer  les  masses 
comme  n’en  faisant  qu’une , alors  les  vitesses , repré- 
sentées par 

dx  dx' 

5T’  ~dt' 

sont  égales,  ou 

dx  dûd 
~dt~~ât' 

et  comme  d’ailleurs  on  a 

dx  da^  , 

dt  dt  . . î 

i>n  en  déduit 

* dx  w*Wo-l- 

dt  m-^ml  ' 

pour  la  vitesse  commune  des  deux  masses  a : on  voit 
que.  dans  le  choc  de  deux  corps  non  élastiques , la 
vitesse  commune , après  le  choc , est  celle  du  centre  de 
gravité  du  système  des  deux  masses  supposées  élas- 
tiques. 

Si  m'  est  en  repos  avant  \e  choc , et  qu’à  raison  de 
sa  densité  cette  masse  soit  infiniment  grande  à l’é- 
gard de  m , on  aura  sensiblement  n=«  : la  masse  m' re- 
présentera alors  un  obstacle  fixe  ; et  le  corps  dénué 
d’élasticité  sera  réduit  au  repos  par  le  choc  contre  cet 
obstacle. 

4 182.  Revenons  au  cas  de  deux  corps  élastiques,  et 

cherchons  les  vitesses  w,»'  de  chaque  masse  après  le 
choc.  Ces  vitesses  sont  données  par  les  deux  équations 
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dx 


( 2ia  ) 
dx' 


= OTw,  m'w'o  , 


m - — i-m  -y- 
dt  dt 

dx'  ,dx’'  . . , , , 

pour  résoudre  ces  deux  équations  mettons-Ies  sous  les 
formes 

“““"•'(S-T”'-'). 

ces  équations  sont  évidemment  satisfaites  en  posant 

dx  da!  , 

-7-  =Wo*  — T"  : 

dt  dt  — • 

mais  il  est  évident  que  ce  ne  sont  pas  les  vitesses  après 
le  choc.  En  effet , en  supposant  que  les  deux  mobiles 
aillent  dans  le  même  sens  , et  que  le  premier  mobile 
ait  le  plus  de  vitesse , cette  vitesse  aura  été  diminuée 
par  la  force  répulsive  qui  agit  à l’instant  du  choc.  En 
analysant  ainsi  tous  les  cas  qui  peuvent  se  présenter, 
on  verrait  que  les  vitesses  ne  sont  pas  les  mêmes  avant 
et  après  le  choc. 

Reprenons  l’équation 


dx'  , dx"  , 

m ——  + m — muo  + m »'  , 

at  ut 


(p) 

ou 

(?)  m I 
et  de  même 

divisant  {q)  et  (r)  on  aura 
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{S) 


dx  dx'  , 

— — (-<ü„=  — : 

dt  dt^ 

« ^ 


multipliant  cette  équation  par  m , et  l’ajoutant  avec 
la  précédente , il  vient 

dvC 

{m+m')  — — TOw,+ 2 m' w'^  , 


d’où  l’on  tire 
(A) 

et  de  même 


dx  (m — m')'3>o+2m'o>'J 


dt 


m+m' 


(Bi 


dx'  (m' — m)  w'„+  2 m 

dt  m+m' 


telles  sont  les  vitesses  des  mobiles  après  le  choc. 

Ces  deux  expressions  peuvent  être  mises  sous  la 
forme 

r.  dx'  , 

— = U = 2n — w , — = w =2ii — u' . 

dt  “ dt  • 


183.  Si  la  masse  m'  est  regardée  comme  infinie,  à 
raison  de  sa  densité , par  rapport  à la  masse  m,  et  qu'on 
ait  w'8=0  , on  aura  a=0  , et  par  conséquent  w= — w»  ; 
d’où  il  résulte  que  quand  une  sphère  douée  d’une 
élasticité  parfaite  vient  frapper  un  obstacle  fixe , elle 
est  réfléchie  avec  une  vitesse  égale  et  contraire  à celle 
qu'elle  avait  avant  le  choc;  s’il  s’ agit , par  exemple , 
é£ une  sphère  pesante  qui  tombe  dans  le  vide  sur  un 
plan  horizontal  et  inébranlable , elle  devra  remonter 
à sa  hauteur  primitive. 

18V.  Si  les  masses  m,m'  sont  égales , l’équation  (s)  de- 
vient 


dx  _ dxf 
~dt 
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il  s’agit  d’avoir 

dx  dx' 

'' 

on  arrive  facilement  à cette  détermination  en  faisant 
dans  (A)  et  (B)  m=zm',  et  il  vient 

dx  , dxf 

il  y a donc  échange  de  vitesses  dans  le  choc  de  deux 
mobiles  parfaitement  élastiques , et  si  l’un  des  corps 
est  en  repos  avant  le  choc,  il  prendra  après  le  choc 
la  vitesse  de  celui  qui  vient  le  choquer  et  qui  demeu- 
’’  rera  lui-même  en  repos  en  cet  instant. 

n résulte  de  là  que  si  on  a une  série  de  billes  de 
masses  égales  , et  ayant  leurs  centres  rangés  en  ligne 
droite , si  la  première  se  meut  suivant  cette  ligne , et 
du  côté  des  autres  billes  de  manière  à choquer  celle 
qui  la  suit  , les  chocs  se  transmettront  ainsi  jusqu’à 
la  dernière  qui  se  mouvra  seule  avec  la  vitesse  de  la 
première , tandis  que  toutes  les  autres  se  seront  mises 
au  repos  après  les  chocs  successifs.  De  même  si  toutes 
les  billes  qui  suivent  la  première  étaient  juxta- posées , 
la  première  bille  , en  choquant  la  série  de  celles-ci , se 
réunira  à la  série  qui  demeurera  en  repôs  , excepté  la 
dernière , qui  se  détachera  seule  avec  la  vitesse  de  la 
bille  choquante  ; c’est  ce  qu’op  peut  vérifier  avec  des 
billes  de  billard. 
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CHAPITRE  IV. 

FORMULES  DU  MOUVEMENT  CÜRVIUGNE. 

t 

. S I"- 

Mouvement  curviligne  Æun  point  matériel  soumis  à des 
forces  accélératrices  quelconques. 

185.  Dans  les  questions  qui  viennent  d’étre  résolues  , 
le  mouvement  du  point  matériel  était  rectiligne,  parce 
que  l’on  a supposé  ce  point  lancé  dans  la  direction 
même  de  la  force  de  la  gravité , et  parce  que  les  rési-  ‘ 
stances  ont  été  regardées  comme  des  actions  dirigées  en 
sens  contraire  du  mouvement.  Nous  considérerons 
maintenant  le  cas  général  où, un  corps  serait  soumis  à 
l’action  de  forces  quelconques,  dont  les  intensités  et 
les  directions  peuvent  varier  avec  le  temps  et  avec  la 
position  du  corps. 

Nous  avons  expliqué  comment  les  forces  étaient 
déânies  et  évaluées.  Nous  considérons  ici  des  forces 
dont  l’action  est  continue  , telles  que  la  gravité.  Il  se- 
rait possible  que  cette  action  ne  s’exerçât  que  pendant 
un  temps  très-court , ce  sera  une  circonstance  parti- 
culière à laquelle  on  aura  égard  dans  le  cas  où  elle  se 
présentera.  D’ailleurs  , dan^a, nature  aucune  action 
n’est  rigoureusement  instantanée.  Il  y a deux  manières 
de  défînir  une  force,  soit  en  donnant  en  unités  de 
poids  l’effort  qu’elle  exerce  contre  le  corps , soit  en 
donnant  en  unités  de  longueur  la  vitesse  qu’elle  peut 
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imprimer  à une  certaine  masse  dans  Tunité  de  temps. 
Quant  à la  direction  de  la  force , on  la  détermine  , 
comme  on  Ta  vu,  en  donnant  les  angles  que  cette  di- 
rection fait  avec  trois  axes  rectangulaires. 

Nous  avons  également  e.xpliqué  la  manière  dont  on 
exprimait  la  nature  du  mouvement  d’un  corps,  en  dé- 
terminant sa  position  à chaque  instant  par  la  valeur 
de  trois  coordonnées  rectangulaires,  qui  sont  regar- 
dées comme  des  fonctions  variables  du  temps. 

Le  mouvement  que  prend  un  corps  résulte  néces- 
sairement : l°de  la  vitesse  initiale  avec  laquelle  il  a été 
lancé  dans  l’espace  ; 2°  des  actions  exercées  sur  ce  corps 
par  les  forces  auxquelles  il  est  soumis.  La  question 
consiste  à déterminer  le  mouvement  du  corps  lorsque 
la  .vitesse  initiale  et  les  forces  sont  données.  Quelque- 
fois aussi  l’on  considère  le  problème  inverse , c’est-à- 
dire  que  le  mouvement  du  corps  étant  donné , on  de- 
mande quelle  vitesse -initiale  lui  a été  imprimée , et 
quelles  sont  les  forces  dont  il  a ressenti  l’action. 

L’analyse  différentielle  est  éminemment  propre  à la 
résolution  de  ces  questions , parce  qu’elle  donne  le 
moyen  d’exprimer  immédiatement  des  relations  géné- 
rales, toujours  subsistantes  entre  les  fonctions  du 
temps  qui  représentent  les  coordonnées  variables  du 
point  matériel  et  les  valeurs  des  forces.  Ou  a ainsi  des 
équations  différentielles  du  deuxième  ordre  qui  doi- 
vent être  intégrées , et  dont  les  intégrales  se  complè- 
tent par  la  considén4i(^particulière  et  spéciale  de  la 
position  et  de  la  vitesse  initiale  du  point  matériel. 

Si  un  point  matériel , doué  d’une  vitesse  initiale , est 
solbeité  à chaque  instant  par  une  force  variable  d’in- 
tensité et  de  direction  aveç  le  temps , il  ne  décrit  plus 
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une  ligne  droite,  mais  bien  une  ligne  courbe: ce  sont 
les  équations  de  ce  mouvement  que  nous  nous  propo- 
sons de  déterminer. 

1 86.  Il  est  d’abord  nécessaire  de  distinguer  le  mouve-  Fig.  5o. 
ment  relatif  du  mouvement  absolu  : pour  expliquer 

dans  le  cas  dont  il  s’agit  l^xistence  de  ces  deux  mouve- 
ments , considérons  deux  points  matériels  doués  d’une 
même  vitesse  initiale  et  sollicités  par  unemême  force,  il 
est  évident  qu’ils  parcourront  ensemble  une  même 
courbe  OS,  et  parviendront  en  un  même  point  après  un 
certain  temps  t .-  si  le  deuxième  point  est  sollicité  par  une 
force  différente  de  celle  qui  agit  sur  le  premier,  il  dé- 
crira une  autre  courbe  OS' , et  parviendra  en  un  point 
A' lorsque  le  premier  sera  arrivé  en  A.  Si  on  suppose 
qu’un  spectateur  parcourt  la  courbe  OA  avec  le  point 
A , il  ne  verra  pas  le  deuxième  décrire  la  courbe  OA', 
mais  bien  une  autre  courbe  passant  par  les  deux  points 
A et  A'  : pour  mieux  comprendre  cet  effet,  on  peut 
concevoir  le  spectateur  placé  au  centre  d’une  sphère 
parfaitemc^ljll^pénétrable  dans  tous  les  sens  il  pourra 
se  considérer  en  repos  relativement  au  deuxième  point, 
qui  lui  paraîtra  décrire  une  courbe  différente  de  OS'  qui 
est  celle  suivant  laquelle  le  deuxième  mobile  pénètre 
la  sphère , et  qu’on  obtiendrait  en  rapportant  toutes 
les  positions  successives  du  deuxième  point  au  centre 
fixe , comme  elles  le  sont  aux  positions  correspondantes 
du  point  variable  A.  Cette  courbe  est  la  courbe  du 
mouvement  relatif,  et  s’appelle  excursion.  La  corde 
AA'  se  nomme  anomalie. 

187.  Nous  admettrons  que  le  mouvement  relatif  est 
indépendant  du  mouvement  absolu , et  nous  allons  en 
déduire  la  proportionnalité  des  Ibrces  aux  vitesses  que 
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nous  avions  posée  en  principe.  Nous  aurions  pu  suivre 
une  marche  inverse  , mais  ceUe  manière  de  procéder 
eût  été  moins  simple. 

Fig.  5i.  Supposons  deux  points  placés  en  o , et  sollicités,  le 

premier  par  une  force  constante  P,  et  le  deuxième  par  9 

une  force  constante  P'=P-fQ  : soit  g la  vitesse  ac- 
quise dans  l'unité  de  temps  en  vertu  de  la  force  Pg, 
la  vitesse  acquise  dans  l’unité  de  temps  en  vertu  de  la 
force  Q : si  au  bout  d’un  temps  t le  premier  mobile  est 
parvenu  en  A' , et  le  deuxième  eu  A',  lés  mouvements 
étant  indépendants  l’un  de  l’autre,  et  la  vitesse  initiale 
étant  supposée  nulle , on  a 

O A = {gt',  AA'=  ig,t’  et  oA'=  ; {g+g,)f. 

Ainsi , g+g^  est  la  vitesse  acquise  pendant  l’unité  de 
temps  en  vertu  de  la  force  P'  :.pr,  la  vitesse  acquise  est 
une  fonction  déterminée  de  la  force  accélératrice  , par 
conséquent 

g-  = F(P),g-.=  F(Q) 
et 

F(P) + F(Q)  = F(P-fQ)  ; 

mais  de  l’égalité 

=F(«)+F(j^}, 

X ety  étant  des  variables  indépendantes  , on  tire 

' F'(a:)=F'{j:+^),  F'(^)=F(j7+^), 

d’où 

F'(a')-f  F(_y)  = const.  = C , 
quels  que  soient  x et  y,  donc 

F'(x)  = F(o), 

d’où 

dF{x)  = F'{o]dx , F(x)  — F(o)=<ix; 
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d'ailleurs , pour  que  cette  égalité  ait  lieu  , quels  que 
soient  x etj-,  il  faut  que  F (o)=0  ; ainsi 

F(x)-=ax  ou  F(P)=aP, 

a étant  une  constante  : donc  g'=aP,  ce  qui  montre  que 
les  vitesses  croissent  proportionnellement  aux  forces 
accélératrices, 

188.  Cela  posé  , soit  o le  point  de  départ  du  mobile  Fig.  5a. 
doué  d’une  vitesse  initiale  wo  : soit  de  plus  P la  force  ac- 
célératrice. Au  bout  du  temps  t,  ce  mobile  sera  parvenu 
en  un  certain  point  A sur  la  courbe  qu’il  décrit  : rien 
n’est  plus  facile  que  de  déterminer  la  direction  de  la 
vitesse  au  point  A , c’est-à-dire  après  un  temps  t , car 
cette  vitesse  étant  dirigée  suivant  une  tangente  à la 
courbe , en  appelant  les  angles  de  cette  tangente 
avec  les  axes  des  coordonnées , on  aura  pour  détermi- 
ner cette  direction  les  trois  équations  ’ 

dx  dy  dz  ds ^ 

cos, a COS. P COS.7  1 

Si , à partir  du  point  A , on  donne  au  temps  un  accrois- 
sement ^t,  le  mobile  parcourra  un  petit  espace  AB=aS, 
et  si  au  contraire  on  supposait  qu’au  point  A la  force 
accélératrice  s’anéantit , le  mobile  parcourrait  sur  la 
tangente  un  espace  AT-;  et  la  courbe  TrB  serait  l’ex- 
cursion : la  tangente  au  point  T à cette  courbe  , est 
sensiblement  parallèle  à la  direction  delà  force  P en  A; 
or,  cette  tangente  se  confond  à peu  près  avec  la  corde 
TB  : d’après  cela , les  coordonnées  du  point  A étant 
, et  par  suite  ceux  du  point  B , 

et  ceux  du  point  T, 

dx  dy  dz 

I 
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Si  on  appelle  X,fi,v  les  angles  de  la  force  accélératrice 
avec  les  axes  des  coordonnées , on  aura 

V COS.>  COS.Ul  cos.v 

dx  dv  dz 

Aor — M \y —M  Az pAr 

dt  dt  dt 

, d’ailleurs , en  considérant  les  variables  xyz  comme  des 
fonctions  de  t , et  développant  d’après  la  formule  de 
Taylor,  on  obtient 

dx  iit'  ( d^x  \ 

) +«c. 

dy  / cty  , \ 

y+^^^y+Tt^'-^-ïïVdF-'  j+etc. 

Ainsi,  les  égabtés  précédentes  deviennent  en  négli- 


géant 

les  termes  suivants  : 

- 

cos.X 

COS.  U 

COS.  » 

1 

d^x  , 

w^' 

d'z 

ou  en 

passant  à la  limite 

d'x 

d‘‘y  d'z 

dt^ 

cos.X 

dt'  _ de 

COS.fX  COS.V 

> 

II 

ces  équations  déterminent  la  direction  de  la  force  accé- 
lératrice après  un  temps  donné,  m étant  la  masse,  l’es- 
pace parcouru  dans  l’instant  Af  est  représenté  par 


1 P 


— At,  et  cet  espace  est  sensiblement  égal  à ' TB , et 

À ftX  ** 

TB  = Y'^  Aty+etc. 
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donc,  en  remplaçant  chaque  terme  par  sa  valeur 
prise  dans  les  développements  ci-dessus , on  a 


1 P 

2 m 


M'\  / ( (F , 

(l±0’+etc. 


ou  en  divisant  par  \€,  et  passant  à la  limite 


P 

m 


dv  æz 

^ dt’^de' 


et  on  a encore 

d'y  dCz 

cos. A cos. U COS.V  ^ ’ 

ces  équations  serviront  à déterminer  l’intensité  de  la 
force  accélératrice  à un  instant  donné.  Si  on  remplace 
P . 

? par  — , on  tire  de  cette  dernière  égalité 

d'x  d'y 

(1)  /»-^=/»cos.À=  X,  m— =/»cos.(* 

= Y,  W— =/7COSy  = Z, 

X,Y,Z  étant  les  projections  de  la  force  accélératrice  sur 
les  axes  rectangulaires , telles  sont  les  équations  du 
mouvement  curviligne. 

Le  problème  consistera  dans  l’intégration  de  ces 
trois  équations  ; ces  intégrales  contiendront  six  con- 
stantes arbitraires,  que  l’on  déterminera  au  moyen  des 
valeurs  initiales  des  coordonnées  du  mobile  et  de  sa 
vitesse  qui  seront  données  pour  f=0.  Ces  intégrales 
et  leurs  dilïérentielles  du  premier  ordre  feront  ensuite 
connaître  la  position  du  mobile  à un  instant  quelcon- 
que , et  sa  vitesse  en  grandeur  et  en  direction.  En  éli- 
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minant  entre  elles  le  temps  t , on  aura  les  deux  équa- 
tions de  la  courbe  décrite  par  le  mobile. 

189.  Il  résulte  des  équations  précédentes  un  fait  im- 
portant, c’est  que  la  projection  d’un  mobile  sur  l’un  des 
axes  des  coordonnées , coïncidera  constamment  dans 
son  mouvement  avec  un  certain  pointmatériel  de  même 
masse  qui , animé  d’une  force  initiale  égale  à la  pro- 
jection de  celle  du  mobile  sur  cet  axe , serait  sollicité 
par  la  projection  sur  ce  dernier  de  la  force  qui  agit 
sur  le  premier  ; il  est  clair,  par  exemple , que  pour  dé- 
terminer la  position  qu'occupe  au  bout  du  temps  t , le 
point  matériel  qui  se  meut  sur  l’axe  des ar,  il  faudra 
intégrer  l’équation 

d*x 


et  déterminer  les  constantes  de  manière  que  pour  t==Q 
on  ait 

dx 

j:  = x„  , et  ^ = w,  cos.  X,  , 

jCo  étant  l’abscisse  du  point  de  départ , u,  la  vitesse 
initiale,  et  Oo  l’angle  qu’elle  fait  avec  l’axe  des  x : or, 
si  l’on  considère  le  point  dans  l’espace  , pour  détermi- 
ner sa  projection  sur  l’axe  des  .r , il  faudra  intégrer  la 
même  équation  à partir  des  mêmes  limites , ce  qui 
donnera  la  même  valeur  pour  x.  Ainsi , la  projection 
algébrique  de  la  force  et  de  la  vitesse  sur  les  axes  des  jr 
et  des  Z,  peut  avoir  des  valeurs  quelconques , sans 
influer  en  rien  sur  le  mouvement  projeté  sur  l’axe  des 
ar il  en  est  de  même  pour  les  deux  autres.  Donc  le 
mouvement  suivant  l’un  quelconque  des  axes  des 
coordonnées , est  indépendant  des  deux  autres.  11 
s’ensuit  aussi  que , si  les  forces  appliquées  au  mobile 
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sont,  par  exemple  au  nombre  de  trois  , non  comprises 
dans  le  même  plan , ou  si  ton  considère  la  projection 
. , de  la  force  unique  qui  agit  sur  lui,  et  que  Fon  prenne 
" sur  les  directions  de  ces  trois  forces  , à partir  de  leur 
point  (t application,  des  droites  de  grandeurs finies  qui 
soient  entre  elles  comme  les  vitesses  correspondantes, 
et  que  ton  achève  le  parallélipipède  dont  ces  trois  , 
droites  seront  les  côtés  adjacents , la  résultante  de 
ces  forces  sera  dirigée  suivant  la  diagonale,  et  sa 
, grandeur  sera  à celle  de  chacune  de  ces  forcés  comme 
la  diagonale  est  an  côté  correspondant. 

On  peut  établir  autrement  le  principe  d’indépen- 
dance que  nous  venons  de  déduire  ; en  effet,  supposons 
d’abord  que  le  point  matériel , partant  de  la  position 
dont  les  coordonnées  sont  , se  meuve  en  ligne 

droite  seulement , en  vertu  d uue  vitesse  initiale  w,,  et 
faisant  avec  les  axes  les  angles  Au  bout  du 

temps  t , le  point  matériel  ayant  parcouru  l’espace  s , 
parviendra  dans  une  position  où  ses  coordonnées  seront 
x,yz,  et  on  aura 

X X.=  5COS.  a,,  y — ■ya=SCOf:.Pa  , 2 Zo  = iCOS.7o 

ou  bien  encore 

X — Xo  = <»oC08.a,t,y^— «„COS.S„f,  Z— Z^rswpCOS.y^t . 

Ces  équations  montrent  évidemment  que  les  projec- 
tions du  point  matériel  sur  les  axes  des  coordonnées 
coïncident  constamment  avec  des  points  matériels, 
partant  des  projections  respectives  du  point  de  départ 
avec  des  vitesses  constantes,  respectivement  égales  à 
M,cos  oto,  c’est-à-dire  aux  projections  de  la  vitesse  ini-  pig.  53. 
tiale  ;on  peut  de  là  passer  au  cas  général  : considérons 
un  point  matériel  se  mouvant  dans  le  plan  des  xy,  exa- 
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minons  d'abord  l’action  sur  le  point  matériel,  de  la 
seule  composante  parallèle  à l’axe  des  x.  Si  on  sup- 
pose que  le  mobile  étant  parvenu  au  point  o,  l’effet 
de  cette  force  soit  suspendu  . il  se  mouvra  sur  la  tan- 
gente et  parviendra  en  T au  bout  d’un  certain  temps  t, 
tandis  qu’il  parviendra  dans  le  même  temps  en  A si  la 
force  continue  d’agir  : alors  la  courbe  du  mouvement 
relatif,  passant  parles  deux  points  T et  A,  sera  une 
parallèle  à l’axe  des  x.  Si  maintenant  on  suppose  que 
la  composante  parallèle  à l’axe  des  y n’est  pas  nullef 
elle  ne  pourra  déplacer  le  point  matériel  que  suivant 
une  parallèle  h l’axe  des  j",  par  conséquent  sa  projec- 
tion sur  l’axe  des  x sera  la  même.  Nous  avons  vu  d’ail- 
leurs que  le  mouvement  d’un  point  matériel  projeté 
sur  l’axe  des  x est  indépendant  delà  projection  delà  vi- 
tesse initiale  sur  les  autres  axes.  Donc  il  est  à la  fois 
indépendant  des  projections  sur  l’axe  des  y de  la  vitesse 
initiale  et  de  la  force  accélératrice. 

Ce  que  nous  venons  de  dire  du  plan  des  xy  peut 
facilement  s’étendre  aux  trois  dimensions  : en  effet, 
considérons  un  point  matériel  soumis  seulement  à 
l’action  des  composantes  parallèles  aux  axes  des  x et 
des_y;  si  ensuite  on  suppose  que  la  troisième  compo- 
sante agisse , elle  ne  pourra  entraîner  le  mobile  que 
suivant  un  parallèle  à l’axe  des  z , ainsi  les  positions  du 
mobile  se  trouveront  dans  un  plan  perpendiculaire  à 
l’axe  des  x - par  conséquent,  les  projections  sur  cet  axe 
n’auront  pas  changé.  On  raisonnerait  de  même  pour 
chacun  des  deux  autres  axes. 

On  pourrait  établir  directement  cette  proposition  et 
en  déduire  les  équations  du  mouvement,' 
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S 11. 

Mouvement  curviligne  d’un  corps  pesant  dans  le  vide. 

190.  Considérons  un  point  matériel  sollicité  par  l’ac-  Fig.  54. 
tion  verticale  de  la  gravité  et  qui  aurait  été  lancé  dans 
une  direction  avec  une  vitesse  donnée  : la  ligne  qu’il 
décrit  devant  être  comprise  dans  le  plan  vertical  j3as- 
sant  parla  direction  initiale  de  sa  vitesse  , il  suffira  de 
rapporter  le  mouvement  du  point  matériel  à une  coor- 
donnée horizontale  y dirigée  dans  ce  plan,  et  une 
ordonnée  verticale  comptée  dans  le  sens  du  mouvement. 

Nous  supposerons  d’abord  que  la  vitesse  initiale  w»  est 
dirigée  de  haut  en  bas , en  sorte  que  les  angles  «,|5 , 
qu’elle  ^it  avec  les  axes,  sont  aigus.  Soit  g la  force 
accélératrice  de  la  pesanteur,  m la  masse  du  mobile , on 
a dans  ce  cas 

m 9=01  cos.>=  1,  cos.îx  =0 

d’où 

X=p  = mg,  y=o, 

ainsi  les  équations  du  mouvement  se  réduisent  à > 

d’à:  dy 

Pour  avoir  l’équation  de  la  trajectoire  il  faut  inté- 
grer ces  deux  équations  , et  éliminer  t entre  les  deux 
équations  résultantes.  Pour  faire  disparaître  -les  con- 
stantes il  suffit  d’opérer  l’intégration  à pattir  du  point 
de  départ  ou  de  l’origine,  c’est-à-dire  à partir  de  r=o, 
auquel  correspondent  .r=0,j-=0  : d’après  cela, 

WCOS.2,  wCOS.p 

étant  les  projections  de  la  vitesse,  et 
'.>,cos.à,,w^cos.p., 

• . 15 
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celles  de  la  vitesse  initiale , il  vient  en  intégrant  une 
fois 

^ 4y  „ ^ 

— — — co,cos.p,  = 0 

ou 

dx=:a^coi.x„dt-\-gtdt^  rfj^  = <-*oC08.prft, 
d’où , en  intégrant  de  nouveau , 

X = M,  cos.  yjt+  '-gC,  Y = uocos  : 

on  peut  parvenir  directement  à ces  mêmes  équations  , 
en  effet  : en  supposant  que  le  mobile  soit  parvenu  en  D, 
en- vertu  de  la  vitesse  initiale  , pendant  qu’il  est  par- 
venu en  A en  vertu  de  cette  même  force  jointe  à la 
pesanteur,  il  est  évident  que  le  mouvement  relatif  est 
imiformément  varié , ainsi  on  a 5=">/  : de  plus  la  li- 
gne du  mouvement  relatif  ne  sera  autre  chose  qu’une 
droite  AD  parallèle  à l’axe  de  x,  ainsi  en  appelant  Ç,>i 
les  coordonnées  du  point  D , on  a * 

Ç = WotCOS.a^,  r,=  w,tCOS.p„, 

d’ailleurs  AD  étant  l’espace  parcouru , 
x—l='-gt',  y—n  — 0 , 

donc 

X = a^tC06.a.^{gt'^  J' s=u«t COS. 

équations  identiquès  aux  précédentes.  Maintenant  il 
reste  à éliminer  t entre  ces  deux  équations.  D’abord  , 
dans  le  cas  où  la  vitesse  Initiale  est  horizontale  , on  a 
simplement 

x^igi",  x = 

puisque 

cos. =0,  cos.  Po  = 1 , 

par  conséquent  la  trajectoire  est  la  parabole 
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“ a » 

«O 

or,  h étant  la  hauteur  due  à la  vitesse  u , on  a 

, w„  = J/2g'A, 

par  cette  substitution,  l’équation  de  la  parabole  devient 
y :=khx  , ce  qui  montre  que  son  foyer  est  à une  di- 
stance du  sommet  égale  à 'h,  c’est-à-dire  à une  di- 
stanceh.de  l'origine.  Dans  le  cas  général  l’élimination 
de  t donne 

« 

^^cos.»o  gr- 

C08.6,  2ft>o*COS.*^^ 

ou 

cos  • et  'V' 

+ rr 77  ,r’+**cos.a»cos.f?o^=  4Acos.’fio , 

cos.  P 4Acos.  |5  ’ ' ’ 

équation  düune  parabole  ayant  pour  grand  axe  une 
parallèle  à l’axe  vertical  des  x.  Complétant  le  carré 
du  premier  membre , cette  équation  devient 

(j'+2AcOS.àoCO».po)*=  4AcOS.’oo  {x+h  COS.’a„  ). 

Si  maintenant  on  transporte  l’origine  au  point  ^ 

X — — Acos.’oo,  X — — 2Acos.flioCOs.po.  ' 
on  obtient  pour  l’équation  de  la  trajectoire 
y' 4Àcos.’Poa:‘ , 

qui  représente  une  parabole  rapportée  à son  sommet, 
ayant  pour  coordonnées  du  sommet 

ar  = — Acos.’tto,  y= — 2Acos.aoCOS.po, 

et  do^la  distanqe  focale  bst  Acos.’Po. 

191Ti1  est  facileid’exprimer  la  vitesse  en  fonction  de 
la  vitesse  initiale  car  on  a 
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dx 

uCOS.a=  — J- =UoCOS.«u+fi'<  , 

dt 

dy 

uCOS.  P = = UoCOS.Po  1 


devant  au  carré  et  ajoutant  membre  à membre , on 
obtient 


M’=Wo’+S^MoCOS.Oot+g'V  =b>o'+2g'  {woCOS.aot+ 

=w’o+%'X  : 

on  peut  pai;yenir  autrement  à ce  résultat , en  effet 
de  l'équation 

nuadoi  = X <ir+Y  djr+Zdz 

on  tire 

md^—gdx  ou  u=Uo^+2gX  ; 
en  observant  que 

lL=zmg,  Y=0,  Z=0, 

on  déduit  de  l’égalité  précédente 

mw — mii>o=iPx=igmx  : 


expression  de  la  variation  de  la  force  vive  du  système. 
Si  6>,=:0  on  a simplement  u>'=1gx , équation  analogue  à 

ao  — V ^h. 

192.  Supposons  maintenant  la  vitesse  initiale  di- 
rigée de  bas  en  haut,  et  appelons  0 l'angle  quelle  fait 
avec  l’axe  des  y positif.  On  a dans  ce  cas 


o«  = 9 + - , Po=  9 


ou 


cos 


6,=cos.9  et  cos.oo=cos.  ^^+9^=  — sin.9  j 
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— î^=sec.*6  = l4-tane.’6 
cos.  e ® 

et  l’équation  de  la  trajectoire  devient 

y* 

■r=—jr  tang.9  + (t+taDg.*6)^, 
ou  en  posant  tang6=r 

(1+T*)  ; 

les  coordonnées  du  sommet,  qui  est  ici  \e  point  le  plus 
haut  de  la  trajectoire , deviennent 

— Asin.’9,^=2Asin.0cos.9  = Asin.  29, 
ainsi  la  hauteur  du  jet 

AA=b  Asin.*9 

et  l’amplitude 

oo'=2Asin.26  : 

on  voit  donc  que  Yamplitude  sera  la  plus  grande 
possible  pour  une  vitesse  initiale  donnée  lorsque  Von 

aura  26=1  , ou  9=  c'est-à-dire  lorsqu  on  lancera 

le  projectile  sous  un  angle  de  A5®. 

193.  En  faisant  varier  9 ou  t dans  le  même  plan, 
on  obtiendra  diverses  paraboles;  il  est  facile  d’a- 
voir la  courbe  enveloppe  de  celles-ci , en  ellet , nous 
avons 


diüérentiant  par  rapport  à la  variable  t , il  vient 
r * 2A 

0 = — y4-—  T ou  T=  — 

‘ 2A  y 
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substituant , l’équation  cherchée  est 

y’  y' 

x = — 2h+—+k=~  — h ou  ^*=4A(x+A) 

et  représente  une  parabole,  dont  le  sommet  est  sur 
1 axe  des  x à une  distance  — h de  l’origine , et  dont  le 
paramètre  est  2/i.  Il  est  facile  de  voir  que  cette  courbe 
coupe  l’axe  des  x à une  distance  de  l’origine  égale  à 
— h , ce  qui  devait  être , et  que  sa  tangente  au  som- 
met est  la  directrice  commune  de  toutes  les  envelop- 
pées. Cette  parabole  enveloppe  , transportée  parallè- 
lement à elle-même  de  manière  que  son  sommet  soit  à 
1 origine  , coïnciderait  avec  celle  que  décrit  le  mobile 
partant  de  l'origine  quand  sa  vitesse  initiale  est  ho- 
rizontale. 

S III. 

Mouvement  curviligne  d’un  corps  pesant  dans  un 
milieu  résistant. 

194.  Les  questions  relatives  au  tir  des  projectiles  se- 
raient résolues  d’une  manière  trop  éloignée  des  eflets  na- 
turels si , comme  on  l’a  fait  dans  le  paragraphe  précédent, 
on  négligeait  entièrement  la  résistance  de  l’air.  On  sait 
que  pour  les  très-grandes  vitesses  qui  doivent  être  con- 
sidérées dans  ces  questions , la  résistance  augmente 
suivant  une  progression  plus  rapide  que  celle  du  carré 
de  la  vitesse  , et  d’ailleurs  elle  dépend  de  la  densité  de 
l’air  qui  varie  dans  les  diverses  parties  de  la  trajectoire. 
L’appréciation  exacte  de  cette  dernière  circonstance 
donnerait  lieu  à des  calculs  fort  compliqués.  Nous 
supposerons  simplement  ici  la  densité'-  de  l’air  uni- 
forme , et  la  résistance  une  fonction  de  la  vi  tesse  du 
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mobile,  et  nous  examinerons  le  cas  où  la  résistance 
est  proportionnelle  au  carré  de  la  vitesse. 

Nous  supposerons  donc  que  le  mobile  ne  se  meut 
plus  dans  le  vide , mais  bien  dans  un  milieu  résistant. 
La  courbe  décrite  par  le  mobile  sera  encore  plane , et 
nous  aurons  4es  deux  équations 


ctx 


= P cos.  X = X , 


m 


dê 


=pcos.fx  =Y, 


car  le  mobile  ne  sort  pas  du  plan  xy  : mais  ici  x et  y 
ne  sont  plus  seulement  les  projections  delà  pesanteur, 
mais  bien  celles  de  la  résultante  de  la  pesanteur  et  de 
la  résistance  du  milieu.  Avant  tout,  il  est  bon  de  trans- 
former ces  équations  en  d’autres  plus  commodes  : 
nous  avons 


dx 


dy 


-J-  = U cos.  a , -T-  ==uCOS.  3 = u sin.  a 
dt  ' dt  ^ 


ainsi , 


<tx 


dùi 


..  =cos.x 

de  dt 

d'y  du 


dx  X 

-w  sin.a  -f-  = — , 
dt  m ‘ 

dx 


,-r  = Sin.a  4-  U COS.  O -7-  = — ! 
dC  ' dt  dt  m , 

multipliant  ces  deux  équations  , la  première  par  cos  x, 
et  la  deuxième  par  sin  a , et  ajoutant  il  vient 

d<,>  Xcos.a+Y sin.a 
dt  m 


maintenant  multiplions  la  première  par  — sin  a , la 
deuxième  par  cos  a , et  ajoutons , et  nous  aurons 

dx  Ycos.a  — X sin.a 

6)  — = ■ : 
dt  m 


Fig.  55. 


Voilà  les  deux  équations  qui  vont  nous  servir. 
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Nous  avoQs  remplacé  cos.  p par  sin  a,  ce  qui  veut 
dire  que  la  vitesse  est  dirigée  dans  le  sens  des  y posi- 
tifs : nous  ne  considérerons  point  le  projectile  dans  son 
mouvement  ascendant , nous  le  prendrons  au  point  où 
il  commence  à descendre,  et  que  nous  prendrons  pour 
origine  des  coordonnées,  en  sorte  qu’Ussera  indiffé- 
rent de  supposer  que  la  vitesse  initiale  est  dirigée  de 
bas  en  haut. 

La  résistance  de  l'air  agissant  toujours  en  sens  con- 
traire de  la  vitesse  et  croissant  avec  elle  d’une  manière 
continue,  de  manière  à devenir  nulle  ou  infinie  avec  la 
vitesse , peut  être  représentée  par  f (w)  ; or,  en  un  point 
quelconque,  la  force  accélératrice  est  la  résultante 
de  la  pesanteur  et  de  la  résistance  ; nous  avons  donc 
X=-m^— yi»)  cos.a,Y=— yiw)sin.a 
d’où  l’on  tire 

Xcos.a  + Ysin.a= /Tiyg-cos.* — j\<a)  , 

Ycos.a — Xsin.a=  — OTjorsin.a  , 

et  par  suite 

dw  f y,  , dx  ' 

^=gcos.  «- 

ou 

dx  — ^g’sin.a 

dt  w 

voyons  les  conséquences  que  nous  pouvons  déduire 
de  ces  équations. 

D’abord  la  deuxième  fait  voir  que  sin.  a étant  une 
quantité  positive , 

dx 

— ou  — ■ 

dt  M 

est  une  quantité  négative  , c’est-à-dire  que  l’angle  a 
diminue  avec  le  temps , ou  que  le  mobile  se  rapproche 
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de  la  verticale  ; mais  si  a devient  nul , le  mobile  ne 
pourra  plus  sortir  de  la  verticale , puisqu’il  ne  sera 
sollicité  que  par  des  forces  verticales  , ainsi  le  mobile 
ne  pourra  jamais  repasser  du  côté  des  négatifs. 

La  première  des  deux  équations  précédentes  fournit 
aussi  des  conséquences  importantes  : en  effet , d'abord 
la  vitesse  ne  peut  atteindre  un  maximum  , car  pour  le 


point  où  ce  maximum  aurait  lieu , on  aurait 


dia 


puis  —serait  négatif,  mais  en  même  temps  g cos.  a 


augmentant,  diminue,  et  l’équation 


doi  1 


serait  absurde.  Ainsi  il  ne  saurait  y avoir  un  maximum 
de  vitesse  : de  plus,  cette  vitesse  ne  peut  par  croître 


indéfiniment , car  s’il  en  était  autrement , — fiui- 

m 

rait  par  surpasser  g cos.  a,  ce  qui  ne  peut  arriver. 


d 


puisque  alors  serait  négatif,  ce  qui  supposerait  im 


maximum  : on  ne  voit  pas  de  même  qu’il  ne  peut  pas 
y avoir  de  minimum , mais  évidemment  la  vitesse  ne 
peut  pas  décroître  indéfiniment , car  si  elle  devenait 
uuUe  on  aurait^  cos.  a=0 , égalité  impossible. 

D’après  cela,  si  la  vitesse  commence  par  croître,  elle 
continuera  de  croître  sans  pouvoir  dépasser  une  cer- 
tame  limite  ; si  elle  commence  par  décroître , ou  elle 
atteindra  un  minimum  pour  croître  ensuite  en  s’ap- 
prochant d’une  limite  fixe,  ou  elle  continuera  encore  à 
décroître  sans  pouvoir  décroître  indéfiniment  : parcon- 
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séquent  dans  tous  les  cas  la  vitesse  s'approche  d’une 
limite  fixe  que  nous  allons  déterminer. 

195.  Désignons  par  A et  B les  limites  vers  lesquelles 
convergent  les  quantités 

^in.a  1 

et  ^cos.  a — ^/I")  ; 

on  aura  sensiblement 

g’*'*»-®  . , d^  1 n da 

= Arh«=  -T-  , ffCOS.a yjw)  =B±t  = — : 

dt'^  ' 'f* 


dt 


intégrant  la  première  de  ces  équations  à partir  de 
r=0  pour  lequel  , il  vient 

B — Oozsïj'  (A±  e)  A = f (A±  t)  : 

or,  le  premier  membre  est  nécessairement  une  quantité 
finie , tandis  que  le  deuxième  membre  peut  devenir  in- 
fini pour t=  <x,  àmoins  que l’onn’aitA=0,  donc A=0  ; 
on  trouverait  de  même  B=0,  et  ces  égalités  reviemaent  à 

crsil]  2 1 

lim.^ ^ = 0,  lim.  (cos.  a.- ya)  =0 

6)  m 

ou  sensiblement 

ffsin.B  1 „ 

2 = 0 , ffcos.  B J\u>)  s=  0 : 

O»  tn 

la  première  n’est  autre  chose  que  sin  a =0,  ou  a =0, 
et  par  suite  la  deuxième  se  réduit  à 

_ yi") 

g=  — ,Aoi)=mg-.  9 

cela  nous  montre  qu’à  la  limite  la  vitesse  Jinit par  de- 
venir vei'ticale  , et  qu  alors  la  force  accélératrice  est 
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égale  à la  résistance  du  milieu  , et  qu  ainsi  le  mobile 
se  meut  d’un  mouvement  uniforme. 

196.  On  peut  aller  plus  loin  et  démontrer  que  la 
courbe  ou  trajectoire  a luic  asymptote  verticale.  En 
effet , nous  avons 

^sin.a 


dy  dx 

=bisin.a,  — I 

dl  ' dt 


d’, 


ou 


dy==x dx 

S 

ou  en  intégrant  à partir  de  j^=0, 


1 r®  1 

Y= I tadx.=  {_Xo  — a)  — v“, 

«'Joo  g 

y’  étant  une  moyenne  entre  «*  et  o>^?  : or,  ce  deuxième 
membre  est  nécessairement  une  quantité  finie  ; donc 
y finit  par  devenir  égal  à une  constante  b,  ainsi  est 
une  asymptote  de  la  courbe  (cette  remarque  est  de 
M.  Coriolis). 

197.  Jusqu’à  présent  f (<u)  est  restée  indéterminée  : 
nous  allons  la  supposer  proportionnelle  à une  puissance 
de  la  vitesse,  en  sorte  que  l’on  ait  /"(«j)  = au"  : en  dési- 
gnant par  il  la  vitesse  finale  , on  aura  de  même 


d’où 


/\0.)  = mg—  an" 


(l)y(u)  = — 0). 

cbercbons  à intégrer  dans  ce  cas  les  équations  du  mou- 
vement : ces  équations  sont 

Xz=mf‘  —fu)  cos  .ff,  Y = — yiw)  sin . « , 
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ou 


dx  /<k)Cos.a\  1 

— - = d I — r—  I =R — — fWi  cos. a , 

de  \ dt  ) ^ ' ’ 

* ,/wsin.a\  i ^ . 

-T—  =d{  — - — J = flùi)  sm . a : 

dl‘  \ dt  / ' 

Cette  dernière  équation  est  facilement  intégrable  , en 
cflet , en  observant  que 

w — = — gstn.*  , 

et  ayant  égard  à (1) , elle  revient  à 
, ,/usin.a\  w _ , 


ou 


(Msin.a  \ dm 

w"+‘siD.’^‘a  / ~ a"  sin  a ’ 


ou  en  posant 


dv  dx 

(*2)  y U sin.  ûc . “îrrr  tr»  • n4.i  > 
’ a sin.^  a 


il  vient  de  là  en  intégrant 


1 t dx 


il  reste  à résoudre 


f 


dx 


sm.  ' a 


pour  cela  posons  tang  - a==X,  alors 

. 2dX 

a = 2 arc  tang.),  rfa= 
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or,  on  a généralement 

.1  1 „ t .1  21 

sin.a=2sin.  - a cos.  - a = 2tane.  - acos.  -a  = 

2 2 ° 2 2 1+);' 

dans  le  cas  dont  il  s’agit;  ainsi 

par  conséquent  on  a pour  l’intégrale  cherchée 

J = ? J ^ = 1=  î 

— T 1(1  "f*"  1 -HCtC,  I rfl  = ( — .4^  . , I 

2*J\  1 / .2"Vn  l«-2  7 

1 /lo"  « lo"^'  \ 

Ainsi  le  résultat  définitif  de  l’intégration  est 

1/1  1\  1 (1“— lo"  lo"^  I 

n\v"  vo"y~2".u"i  n ■‘’l  « — 2 ’ f 

cette  équation  nous  donnera  v en  fonction  de  1 , ou  de 
a , et  ensuite  (2)  nous  donnera  w en  fonction  de  v et  « , 
ou  seulement  de  a.  Dans  le^  cas  où  n est  pair , il  y a 
un  terme  du  milieu  de  la  forme 

’(i+Q.ix 

1.23 " * 

2 

qui , étant  intégré , devient 

(3  • 

1.2,3 - 

2 
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ainsi  dans  le  cas  de  n=2  on  a à intégrer 


Ç‘  dx  _1 

. . dX 

1 / 

' 2 

1 , 

t+0  - = 

= i M 

J «sin.’a  4 

Jîo  ^ 

* Jxo 

^ X 

= 1(1  (1  C+21o*.>.-  ± } , 


Du  reste  on  peut  intégrer  J' de  plusieurs  maniè- 
res , d’abord  en  opérant  comme  sur  une  intégrale  bi- 
nôme , ou  plus  simplement  en  multipliant  haut  et  bas 
par  sin.’ot-f-  cos.*a,  on  y ramène  ainsi  l’intégration  à 
celle  de 


/•  /*  - cta  * a — 

\tU_  r 2 r 2 

J sin.a  ^ 1 1 

sin. -acos. -a  tang.-acos.-a 
À Ji  a 

1 

=.f 


dtang.^a  ^ 

J—  = log.  tang.  - a + constante. 

tang.-a 


Nous  avons  dans  le  cas  général 
dv  i dk 

Cela  posé  , pour  résoudre  le  problème  il  suffit  d’ex- 
primer x,jr  et  s en  fonction  de  a.  Or,  nous  avons 

ida  -J  du 


djc  =ucos.adt^  dt  = - 


d’où 


g'sin.a 


g'sin.’a’ 


, ï’  cos.a<^3t 

dx  = , 

g sin.’x 


de  même 
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V*  doL 

=wsin.a<*  = v<*=r  — l.__  ,ds  = ^dt=z.J!—  dt 
S **“•  ® sin.a 

_ y*  rfg 
g sin.^a  ‘ 

on  remplacera  » par  sa  valeur  en  a , après  cela  inté- 
grant les  deux  premières  de  ces  trois  équations,  et 
éliminant  a , on  aura  l’équation  de  la  trajectoire  : on 
peut  aussi  exprimer  aisément  dt,dx,  dj,ds  en  fonc- 
tion de  X ; en  effet , nous  ayons 


ta  no  ' (y 1 y/  ^d\  . 2x  * a 

ung.^a  — *,  «a  — Sin.a  = - — - ,cos.a=cos. sin.’ 

1+a’  1+a’  2 

= cos.’^(l— , 

. , . , 2 I-)-*’ 

et  en  substituant,  il  vient 

dans  le  cas  particulier  de  n=2 , il  est  aisé  d’avoir  la 
valeur  de  s , car  on  a 

V*  da, 


mais  alors 


d’où 


ds=s  ■ 


dà 


g sin.^a  ’ 


,Trr==«’T 


n’  dt 


ou 


dv  — g ^ 

V 11* 
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d’où  l’on  lire 


e 


IL 

ÎJ3  ’ 


198.  On  voit,  d’après  ce  cfui  précède  , qu’il  est  très- 
difficile  de  trouver  la  courbe  décrite  dans  le  cas  géné- 
ral ; mais  si  on  suppose  que  la  vitesse  initiale  est  presque 
horizontale,  alors  on  peut  calculer  par  approximation 
la  portion  de  la  trajectoire  située  au-dessus  de  l’axe 
des  y,  c’est-à-dire  au-dessus  de  l’horizontale  menée, 
par  le  point  de  départ. 

* 

Fig.  56.  Soit  6 l’angle  de  la  vitesse  variable  avec  l’axe  des 

et  celui  de  la  vitesse  initiale  avec  le  même  axe  ; 
®»9o>9 — 9,  sont  des  quantités  très-petites  : on  a dans 
ce  cas 

TT  7t 

«=2  + 8,  «o=-  + 8o, 

d’où  ’ . 


sin.assin.  ^^-f-0^  = siD.  — 9^  =cos.9  , 


or,  9 est  très-petit  par  hypothèse  , et  on  a 

9* 

cos.  9=1  — — -l-etc.  = 1 , 

« 

en  négligeant  les  quantités  de  l’ordre  de5’oud’uu  ordre 
supérieur.  Par  la  même  raison 

cos.a=cos.  (^+8^  = — cos.  — 9^  = — sin.9 

■ 


ainsi 


dx = rfJ , b>  sin .«  = V = M : 
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l’équation  diflérentielle 


1 duL 


n"sin."^'a 


devient 


t/w  1 

H-i-i  7?*  ^ ® 

a>  ^ ii 


on  tire  de  là  en  intégrant 

i ri  i \ 1 

— -( «)  =-»(®-Ôo) 

n\a>  «O  / U 


OU 


et 


11m 

~ = ~ — 7^  (® — ®o)  > 

Cp>  b>o  U 


1 


Wo 


Uo  il 

tl>  " 

en  posant  ^=/î  .•  observons  maintenant  que 


- = H-u+a’4-....=  l+u, 


1—  U 

quand  u est  très-petit  et  qu’ainsi 

«"ïSMo"  jl+nA(0— e„)|  : 

Voyons  ce  que  deviennent  les  expressions  de  dx,  dy 
quand  /i=2 

, u’  cos.  a m’  , 

<£r= r-r-= 

g sin.^a  g 

or,  en  remplaçant  6’  par  sa  valeur 

0 I l+2/r(6 — Ooj  d^  ^ 


et  négligeant  les  puissances  de  C' — supérieures  à la 

16 
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première.  Par  une  suite  de  transformatious  faciles  à 
faire,  on  trouve 

t a 

dx  = -^[  0„+{e-0„)  ) [ 1+2A  (6-e,) ] = “°  ( 9.+ 

{1+2A9„)  (9— 9o)  + 2A{9— 9o)*  » rf9  , 

d’où  en  intégrant, 

j:=  ^ j9„(9— 9o)  + (l+2A9.)  -^^j- 

Nous  n’avons  pas  intégré  le  carré  de  ® — 9^ , car  nous 
pouvons  négliger  le  cube  de  (9 — 9,),  ce  qui  revient  il 
négliger  le  carré  de  (9 — 9„)  dans  l’équation  diüéren- 
tielle.  D’un  autre  côté 


d’où 


dy= dA  = — — |l+2A:(9 — 9o)]  di  , 

ê é’ 


y — — — [9— 0o+i(9 — 9o)*]  : 
g ^ 

I 

i il  ne  reste  plus  pour  avoir  l’équation  de  la  trajectoire 
qu’à  éliminer  G — 9,  entre  les  valeurs  de  x et  jr;  mais 
on  peut  trouver  une  relation  entre  x et  y indépen- 
dante de  9,9,  d’une  manière  plus  simple  ; appelons  h 
la  hauteur  due  à la  vitesse  »,  alors 


t>>o='igh  et  y SS  — |9 — 9o+i(9 — 9o)’| 

ou 

cette  équation  étant  du  deuxième  degré  en  (9 — 9,) , 
donne  en  la  résolvant 
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* **■  2/ii  ' 

=-n  + ,4î(‘'-“W==-i 


■'îhky 


€u  négligeant  les  autres  termes.  Il  vient  de  là  en  ré- 
duisant 

e_9.=_^_î^ 


ou 


2A  * h' 


il  faut  substituer  cette  valeur  dans  les  équations  ci- 
dessus  ; mais  on  peut  opérer  plus  simplement  : on  a 


il 

dy 

dès  lors  on  trouve 

dx  Y ky' 


cos  a 
sin.a 


l’intégration  donne 

- . g . izl_  y\ 

4A'^4  3A’  4AV‘*’3Ay’ 


d’où 


x=—Qoy+ 


4AV  3 àj* 


équation  approchée  de  la  trajectoire,  et  qui  repré- 
sente une  parabole  du  troisième  degré. 

199.  On  peut  comparer  ce  résultat  à celui  obtenu 
dans  le  vide  : dans  ce  dernier  cas 
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•r  = — rtang.fîo+l^  (l+tang.’Û„)  : 


observant  que  taug  6„=9o,  et  qu’on  peut  négliger 
tang  \ ; cette  valeur  se  réduit  à 


/ 


équation  à laquelle  se  réduit  en  effet  celle  que  nous 
venons  de  trouver  lorsqu’on  poseÂ=0,  oun=0B. 

200.  Ënfîn  on  peut  toujours  trouver  une  hyperbole 
qui  diffère  très-peu  de  la  véritable  trajectoire,  en  effet: 
de  l’équation  de  la  parabole  on  tire 


r 

U 


_ Jr+9,jx 

. y 
\+~- 
3 A 


en  considérant  — comme  une  quantité  dont  on  peut 
négliger  le  carré , d’où 


équation  d’une  hyperbole  qui  a une  asymptote  ver- 
ticale. 

201.  On  peut  remarquer  que  l’équation 

w"=Wo"  { 14-A(9_0o)  I 

étant  indépendante  de  n,  et  les  autres  équations  ne 
renfermant  pas  n , la  nature  de  la  courbe  est  la  même  , 
quel  que  soit  cet  exposant. 
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CHAPITRE  III. 

MOUVEMENT  d’uN  CORPS  PESANT  SOUMIS  A u’ ACTION  DE 
FORCES  CENTRALES , LOIS  DE  KEPLER , MOUVEMENT 
DES  PLANÈTES,  GRAVITATION  UNIVERSELLE. 


S !"• 


Attractions  et  répulsions  vers  des  centres  fixes. 


202.  On  a dans  tous  les  cas  possibles 

d^x  dy  d'z 

ni  — - A,  m =Y,  m = Z , 


et 


d^x  , d?y  , d^z 
dC ’ -d.^dx~^dy-^ydz-^^ 


OU 


J * J/  dxd^X’Vdyà'y-^fdzd^z  ^ 

^/tojaci>=  — a(w  ) = w.  , = Aax 

m dt‘ 

+Ydy+Zdz , 


et  nous  avons  vu  de  plus  <jue  lorsque  le  deuxième 
membre  est  une  diflérciitiello  exacte , le  produit  de  la 
masse  par  la  dilFérence  des  carrés  des  vitesses  en  deux 
points  de  la  trajectoire,  ou  la  variation  de  la  force  vive, 
peut  se  déterminer  seulement  au  moyen  des  coordon- 
nées de  ces  deux  points,  et  sans  connaître  la  courbe 
que-le  mobile  suit  en  passant  d’un  point  à un  autre  : 
nous  allons  voir  que  lorsque  les  forces  qui  agissent 
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sur  le  mobile  émanent  de  centres  fixes , la  formule  est 
une  diflérentielle  exacte. 

Considérons  en  premier  lieu  un  point  matériel  Â , 
sollicité  par  une  force  répulsive  P,  dirigée  vers  un 
centre  fixe  C.  Soient  les  coordonnées  de  ce 

point , x^,z  celles  du  point  A et).,jx,v  les  angles  delà 
force  avec  les  axes , on  aura 


cos.X= 

d'où 


X JT — a 


Y y-b 


— , cos.p=  p=_— , cos.7=p  = 


Z s — c 


x=P.f=î,  t=p.£=^,  z=p.ï=f, 

/■  ’ r r 

en  substituant  dans  la  formule  générale , il  vient 
P(x — a')  dx+  P(  Y — b)  dy-\-V{z — c)  dz 


^ d = ■ 
mais  d’un  autre  côté 


2r 


et 

ainsi 


r*=  i)’+(s_c)’ 

rdr=  (x- — a)dx+(^y — ô)rfy+(z — c)</s. 


\md(u)=9dr, 

et  par  suite 

WJ»’ — mua=  2 I Pdr, 

J r, 

dans  le  cas  où  P est  une  force  attractive , elle  devient 
évidemment 


Supposons  maintenant  le  mobile  sollicité  par  plu- 
sieurs forces  répulsives  R, R', R",  etc.  , dirigées  vers  des 
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centresfixesdontlesdistancesaumobilesontr,rV^',elc., 
et  les  coordonnées  abc,  a'ifc,  etc. , dans  ce  cas 

X = R(f^).K'(i^>«=,ï=R(^) 

et  comme  d’ailleurs 

^=(x— 6)’+(z— c)’,  r'’=(x' — a')’+(y — b')' 

+ (5’— </)*  etc. , 

on  aura 

j d[ntw)  = Rdr+R'</r'+  etc. , 
ou  bien  ' 

çr  rr' 

ww’ — /»wo*=  2 I Ri/r+2  I R'</r'+etc. , 

J To  •//*(> 

et  si  l’on  veut  embrasser  le  cas  des  forces  attractives 

mu — /w«o’=±2  I R<^r+2  I R'<ir’+etc.  : 

J To  J r'„ 

or,  R,R',  etc. , sont  des  fonctions  de  r,r,  etc.  Ainsi , 
comme  nous  l’avions  annoncé  , les  formules  sont  des 
diSérentielles  exactes. 

203. 11  est  encore  facile  de  démontrer  que  la  même  Fig  ss. 
chose  a lieu  pour  des  forces  perpendiculaires  à des 
plans  fixes  et  fonctions  des  distances  du  mobile  à ces 
plans.  Ou  peut  déduire  ce  cas  du  précédent  : en  effet, 
nous  avons  trouvé 

j d{mu)  = Rrfr+.R'dr'+  etc.  ; 

supposons  qu’avec  un  rayon  p on  décrive  une  sphère 
du  centre  fixe  C,ona,- 

r=.ç-\-s , dr=zds , 


% 
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î d[m<a)  = Rdj+R’^^i’+etc.  , 

OU  bien,  parce  que  R, R',  etc. , sont  fonction  de  s,sf;  etc; , 
j d(nta)  = sds  +s'ds'+  etc. , 

y cette  équation  ayant  lieu  quel  que  soit  p,  on  peut  sup- 
poser pi=  oo,  et  alors  les  sphères  se  réduisent  à des  plans 
perpendiculaires  aux  forces. 

Fig.  5g.  On  peut  encore  parvenir  directement  à ce  résultat. 
Oonsiderons  une  seule  force  R supposée  répulsive,  en 
appelant  toujours  les  angles  de  cette  force  avec 
les  axes,  on  a 


cos  Y— + — ^)+co5.v(s— c) 

y{x—a)'+  {y—by+  {z—cf 

d’ailleurs , 

/•= AC  cos.V = cos.  V (z—c)‘, 

ainsi 

'■=  (J^— a)cos.a+(y'— ù)  cos.fi+(2— c)  cos.v 
et 

<ir=cos.>rfj:'+cos.ptrfy+cos.vrfs  ; 

de  plus 

X=Rcos.l,  Y=Rcos._u,  Z=Rcos.v, 

donc 

Xd.r+Ydj^+Z dz  z=  - d(moi‘)  =R(cos.ldx+cos.udj' 

► 

+COS.  V «^z)  = Rrfr  : 

on  passe  facilement  au  cas  de  plusieurs  forces  attrac- 
tives ou  répulsives. 

204.  Revenons  au  cas  d un  mobile  sollicité  par  une 
force  dirigée  vers  un  centre  fixe. 

Fig  6o.  Il  est  évident  que  la  trajectoire  est  comprise  dans  le 
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plan  passant  par  la  direction  de  la  vitesse  initiale  du 
mobile  et  par  le  point  fixe.  Nous  allons  en  déduire  un 
théorème  remarquable. 

Reprenons  les  équations 


.»ÿ=X  = pi.  ».^=Y=pi. 

dt'  r dt  r 

qui  ont  lieu  en  supposant  l’origine  des  coordonnées 
au  point  fixe  : multipliant  la  première  par  — -y,  la 
deuxième  par  x , et  ajoutant  il  vient 

( xdW — yd‘x\  \ dt  ^ dt) 

l- ' V , 


m I 


ou 


dy  dx  ^ n 

dt  dt 

Cette  constante  peut  être  déterminée  comme  il  suit  : 
en  appelant  $ l’angle  de  la  vitesse  avec  la  force  sup- 
posée répulsive , et  Les  valeurs  de  r,«et  ^ cor- 

respondants à la  position  primitive  oC  de  r,  on  a 

xdx-^-ydy 


cos.e 


raidt 


-,  s\n.S—[/  1 — cos.’iî. 


d’où 


rwsin.J  = l^ r’w’ — r’w’  cos.’J 


(•r’-hr9  {dx^-^-dy')  — {xdx+ydyY 


de 


•r  ’ dy'yy^dx‘ — 2xydydx 

~~dê 


dt 


( a5o  ) 

Cela  posé , pour  plus  de  simplicité  employons  les 
coordonnées  polaires  , alors  en  appelant  p l’angle  du 
rayon  vecteur  r avec  l’axe  des  x , on  a 


x = rcos.p,  y = rûa.p, 

d’où 

dx  = coi.pdi' — rsiii.pdp,  dy  =^sm.pdM-r  cospdp  , 

multipliant  la  première  par  — jr,  et  la  deuxième  |)dr 
et  ajoutant  il  vient 


xdy—ydx=  r^dp. 

Supposons  qu’au  bout  du  temps  rie  rayon  vecteur  soit 
passé  de  la  position  oG  à la  position  oA , son  extré- 
mité a décrit  une  certaine  courbe , et  on  a un  certain 
secteur  CoA.  Donnons  àp  un  accroissement  très-petit 
àp,  r deviendra  et  le  secteur  BoA  pourra,  sans 

erreur  sensible , être  considéré  comme  un  secteur  cir- 
culaire : alors , en  appelant  n le  secteur  CoA , on  aura 

11  1 

BoA  =Aa=  - r'dp  = - (xdy^dx)  = - cdt, 

et 


da=  - cdt , 
2 ’ 


d’où  en  intém^ant  il=  - cf , d’où  résulte  cette  consé- 

D 2 

quence  remarquable  que  les  aires  décrites  sont  pro- 
portionnelles au  temps. 

On  peut  parvenir  autrement  au  même  résultat , 
car  le  secteur  BoA  étant  sensiblement  égal  au  triangle 
BoA,  on  a 

r(r+ir} sin.(AoB)  , 
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or  , 

*„  Ax+Ckx)-{‘jr(3r+\y)  xx'^yy 

r{r+^r)  rr'  ' 

^ /'r^—{xx'+xr')'  {x'+y")  {x'^+y")  {xx'+yyy 

~ rV'  “ rV>  rV 

(jÿ— j/y)’  . _^xy—y'x  , .. 

= s.n.AoB  = ±— ^ 

_ —y{x+Xx)  _ xsy—y\x 

~ r(r+Ar)  ““  r{r+iir) 


par  conséquent 


1. 


-ixày—y^x), 


ou 


àci— -[xdr^Ydx)  Cdt  et  a=-ct. 

2 2 2 

205.  Réciproquement  si  les  aires  décrites  sont  pro- 
portionnelles au  temps , la  force  est  dirigée  vers  un 
centre  fixe  (c’est-à-dire  vers  l’origine  des  coordon- 
nées d’après  nos  hypothèses)  : en  effet,  nous  avons  d’a- 
près ce  qui  précède, 


ou  bien 


ou  bien  encore 


da=  - cdt , 
2 


xdy — ydx 

jt 

xéCj—yd'x 


= C, 


do 


= 0, 


mais  on  a aussi 


d^x 


d^y 


ainsi  l’équation  précédente  devient 


xY-,yX  = 0 ou  | = 
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d’où  l’on  tire 

X = ±P-,  Y=  +P-^, 
r r 

donc , etc. 

206.  Nous  venons  de  voir  qu’un  point  matériel  solli- 
cité par  une  force  dirigée  vers  un  centre  fixe  décrit  une 
courbe  plane , de  manière  que  les  aires  décrites  sont 
proportionnelles  au  temps,  et  inversement  que  tout 
point  matériel  décrivant  une  courbe  plane,  de  sorte 
que  les  aires  soient  proportionnelles  au  temps,  est 
sollicité  par  une  force  dirigée  vers  un  centre  fixe.  On 
peut  aller  plus  loin  et  démontrer  que  , si  dans  ta  di- 
recte on  donne  de  plus  la  nature  de  la  force , on  en 
déduit  celle  de  la  courbe  décrite , et  que  dans  la  ré- 
ciproque la  nature  de  la  force  se  déduit  de  celle  de 
la  courbe. 

En  effet,  nous  avons  généralement  ud<,>= — «rf/- 
, dx'+dy' 

" ^ dt'  ’ . 

la  première  donne 

u = uo’ — 2 j \dr, 

J 

et  la  deuxième  devient  en  passant  aux  coordonnées 
polaires 

dr'+r^dp 

mais  de  plus  rdp=cdt  d’où 


c 


substituant  cette  valeur  dans  celle  de  u , il  vient 
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, (dr‘-\-rdp-‘)  c*  c^dr\ 

c’dr’ , c' , c' 

r*dp'  “"“7’  ~7'~ 


ou 


J To 

'G) 


dp 


ou  bien 


et 


dp=^ 


(«.•-îJV-i)' 


ALiis  d’après  nos  suppositions  on  donne  la  valeur  de  ^ 
en  fonction  de  r , ainsi  celte  équation  est  une  relation 
entre p et  r,  c’est-à-dire  l’équation  polaire  de  la  courbe 
décrite. 

La  réciproque  est  également  vraie , car  nous  avons 

1 d{v) 

’’“â  ’ 


il  ne  reste  donc  qu’à  avoir  u en  fonction  de  r,  ce  qui 
revient  à connaître  la  nature  de  la  courbe,  puisque 
l’équation  de  cette  courbe  étaqÿ  une  relation  entre^ 
et  r,  on  pourra  dans  (»)  exprimer  p en  fonction  de  /•, 
d’où  l’on  déduira  la  valeur  de  w demandée. 


Digitized  by  Google 


( 254  ) 

s II- 

Lois  de  Kepler,  mouvement  des  planètes. 

207.  Lesaslronomes  Ont  établi,  d’après  l’observation, 
les  lois  géométriques  des  mouvements  des  planètes  au- 
tour du  soleil  et  des  satellites  autour  des  planètes.  Ces 
mouvements  s’accomplissent  à fort  peu  près  dans  des 
orbites  elliptiques , et  sont  assujettis  à des  conditions 
générales , appelées  lois  de  Kepler.  Newton  a déter- 
miné , d’après  ces  lois , la  cause  mécanique  de  ces  mou- 
vements , c’est-à-dire  la  nature  des  forces  dont  les 
corps  planétaires  étaient  animés,  et  des  actions  qu’ils 
exerçaient  les  uns  sur  les  autres.  Il  a montré  que  ces 
actions  étaient  le  résultat  d’une  force  d’attraction  mu- 
tuelle existant  entre  toutes  les  parties  des  corps,  et 
dont  l’intensité  était  réciproque  au  carré  de  la  di- 
stance de  ces  parties. 

Les  lois  de  Kepler  sont  au  nombre  de  trois,  dont 
voici  les  énoncés  i 

1*  Les  planètes  se  meuvent  dans  des  courbes  pla- 
nes, et  leurs  rayons  vecteurs  décrivent  autour  du 
centre  du  soleil , des  aires  proportionnelles  au  temps; 

2*  Les  orbites  ou  trajectoires  sont  des  ellipses  dont 
le  soleil  occupe  un  des  foyers  ; 

3°  Les  carrés  du  temps  vies  révolutions  autour  du 
soleil  sont  entre  eux  comme  les  cubes  des  grands  axes 
des  orbites. 

Ces  lois  se  rapportent  au  mouvemeut  du  centre  de 
^avité  des  planètes,  et  c’est  du  mouvement  de  ce  point 
que  nous  entendons  parler. 

208.  De  la  première  de  ces  lois , et  d’après  ce  qui  a 
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été  démontré  dans  le  paragraphe  précédent,  il  résulte 
que  la  force  qui  produit  le  mouvement  <tune  planète 
est  dirigée  vers  le  centre  du  soleil. 

209.  De  même  , d’après  ce  qui  a été  démontré  dans  Fig  Ci. 
le  paragraphe  précédent,  la  deuxième  loi  donne  le 
moyen  de  déterminer  les  variations  de  cette  force,  en 
effet  : supposonsque  la  trajectoire  soit  l’ellipse  BD  AE  ; 
plaçons  l'origine  des  coordonnées  au  centre  du  soleil 
supposé  au  point  F,  foyer  de  l’ellipse.  Soit  P une  po- 
sition de  la  planète, 


AC=a,  CF=<w, 

e désignant  l’excentricité , c’est-à-dire  le  rapport  de 
la  distauce  des  foyers  au  grand  axe , p l'angle  variable 
du  rayon  vecteur  r avec  l’axe  des  x et  P l’angle  constant 
de  ce  dernier  avec  le  grand  axe  de  l’ellipse.  Cela  posé., 
on  a 

r’-|-4rt’  s’ — (2a — r)  ’ 


cos.  (PFF)  = 


d’où 


cos.(PFA)  = cos.(f» — P)  — 


4a«r 

(2a— /•)•— r’— 4a\* 


4a«r 

4a’(l — t)  — 4ar  a(l — e*) 


d’où 


4aer 


(a)  «cos.  (p — P)=.^i^ — — 1 


tr 


pour  avoir  la  vitesse  m il  faut  connaitrë  or,  en  dif- 

dr 

férentiant  il  vient 

• / J — i)dr  a{\ — «’jrfr 

t%m.(p—T?)dp= pi — , P)= -I — 

r ' , . . t-dp 

■ b dr 

~~dj?' 


I 
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en  posant  a (1 — i’)  =sb  ; alors 

icos.  (» — P)  = - — 1 , 
r 

élevant  ces  deux  équations  au  carré , et  ajoutant  il 
vient 


, 6'  / dr*\  26  ^ 


ou  en  remplaçant  la  quantité  entre  parenthèses  par  sa 
valeur 

,_6’  . 26 
J =_U__  + 1 ; 

c r 

diflérentiant , on  obtient 


6’  26 
- drz=0^ 


ce  qui  revient  à 

1 


c*  i k r c'\ 



2 dr 

mais  , d'après  ce  que  nous  avons  vu 


1 . («’) 


donc 


ï=-: 


donc  la  force  qui  emporte  une  planète  dans  l’e^ace 
est  inversement  proportionnelle  au  carré  de  sa  di- 
stance au  centre  du  soleil. 

210.  En  s’appuyant  sur  la  troisième  loi  de  Kepler,  il 
est  facile  de  démontrer  que  cette  force  est  la  même 
pour  toutes  les  planètes,  ou,  en  d’autres  termes,  qu’elle 
ne  dépend  que  de  leur  distance.  En  eflet , nous  avons 
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trouvé  it— et  ; ainsi , si  T est  le  temps  de  la  révolu- 
« 

tion  d'une  planète,  l’aire  de  l’ellipse  décrite  sera  - cT; 

mais  cette  aire  est  aussi  égale  au  produit  de  jt  par  le 
produit  des  demi-axes  , ou  à 


Tta‘1^ (1 — t’)  : 


on  a donc  l’égalit» 


d’où 


-cT, 


c= 


2>ra’k(t— O 


et 


et  par  suite 


^ 4:r‘rt4(l— £’) 

^ *“  (pi  ï 


^ c' 


or,STi®st  une  quantité  constante  d’après  la  troisième 


loi  de  Kepler; ainsi  h ne  varie  pas  en  passant  d'une 
planète  à une  autre,  donc  il  en  est  de  même  delà  force 
La  force  motrice  de  chaque  planète  est  donc  indé- 
pendante de  sa  nature  particulière,  et  proportion- 
nelle à sa  masse  comme  les  poids  à la  surface  de  la 
terre.  Elle  varie  d’une  planète  à une  autre,  suivant 
la  même  loi  que  d’une  position  à une  autre  delà  même 
planète.  Ainsi  les  trois  lois  de  Kepler  font  connaître 
complètement  la  force  qui  relient  les  planètes  dans 
leurs  orbites. 

211.  Newton  a étendu  les  lois  de  Kepler  et  celles  qui 

17 
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s’en  déduisent  aux  comètes  dans  leur  mouvement  au- 
tour du  soleil,  et  aux  satellites  autour  de  leurs  planètes 
respectives  : de  plus  on  étend  ces  mêmes  lois  aux 
étoiles  doubles,  dans  lesquelles  un  mouvement  révo- 
lutif  de  l’une  d’elles  autour  de  l’autre  a été  reconnu. 

Les  comètes  dans  leur  mouvement  ne  diflèrent  des 
planètes  qu’en  ce  qu’elles  ne  sont  pas  constamment 
visibles  : c’est  là  ce  qui  rend  trèsydifScile  la  détermi- 
nation de  leurs  orbites;  (juelques-unes  ne  sont  pas 
dans  ce  cas  : quant  aux  autres  , on  calcule  leur  mou- 
vement en  prenant  pour  trajectoire  dans  l’étendue  où 
elle  est  visible  une  parabole  dont  le  foyer  est  au  centre 
du  soleil , en  supposant  toujours  les  aires  décrites  pro- 
portionnelles au  temps. 

Fig  6a.  212.  Nous  avons  vu  que  lesplanètesdécriventdes  el- 

lipses , de  manière  qu’entre  les  coordonnées  de  la  tra- 
jectoire on  a constamment  les  relations 


ü s’agit  maintenant  d’avoir  une  relation  flnie  entre 
et  t ; or,  en  dilTérentiant  l’équation  (1),  on  obtient 


substituant  dans 


bdr  , bdr 


bdr 
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Cette  équation,  étant  intégrable,  puisque  les  variables 
sont  séparées,  nous  fournira  une  relation  entre  ret  t 
qui , jointe  à l’équation  (2) , nous  conduira  à la  rela- 
tion demandée.  Les  calculs  étant  très -compliqués , 
nous  nous  contenterons  de  considérer  le  cas  où  l’ex- 
centricité e est'  assez  petite  pour  qu’on  puisse  en 
négliger  le  carré  et  les  puissances  supérieures  : c’est 
d’ailleurs  ce  qui  arrive  pour  la  plupart  des  planètes. 
De  l’équation  (1)  on  tire 

b 

^ l4-scos.(p — P)’ 


ou  en  posant 

P=0,  r= 


l+ecos./> 


:6(1  — eCOS.p), 


en  négligeant  la  puissance  de  i supérieure  à la  pre- 
mière : on  déduit  de  là 


r’=à’(i— 2icos/>+«*cos.’p)  = à’(l— 2tcos.p)  : 
substituant  cette  valeur  dans  (2),  il  vient 


ou 


à’(t — 2ico%. p)dp=cdt, 

, cdt  c J c J 

{i-2tcos.p)dp=—  = -dt, 


d’ailleurs 


ainsi 


d=kb=^ka[i — t)  = ka,  c = 


- k'^^  J k' 

{1 — 2 ecosp)dp  = — — dt=  — dl  : 

a,' 


opérant  l’iûtégration  à partir  de  f=0 , c’est-à-dire  à 
partir  du  point  A de  départ  de  la  planète  , on  a pour 
résultat 
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f — 2(sin.^  — 


a: 


ou 


/>=  ^^^<+2fsin/>  (a). 

Dans  le  cas  où  s=0,  celte  équation  devient 

dans  ce  cas  , la  trajectoire  est  un  cercle  dont  le  rayon 
est  a ; car  alors  les  angles  ou  les  aires  parcourus  sont 
proportionnels  au  temps.  Dans  le  cas  de  l’ellipse,  si  on 
néglige  dans  sin.  p les  termes  en  < , ou  dans  2<  sin.  p 
les  carrés  de  c , on  aura 


d’où 


posons 


sin./;s=sin.  ^ + 


alors 


nn.p=s  [h+qt)=shi.bcos.r/ 1 4-sin.^  ico$.& 

= siii.i  jt— ^_etc.,j+cos.ù  jy.— ^ j; 


ainsi 


sin.  =siii.fr+i7icos.6  = sin.y;  ; 

substituant  dans(i),  cette  équation  devient 
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213.  Pour  observer  le  mouvement  de  la  planète,  on  Fig  Gu. 
a imaginé  un  astre  fictif  décrivant  autour  du  soleil  le 
cercle  (3) , pendant  que  la  planète  décrit  l’ellipse  (4), 
et  on  a comparé  ces  deux  mouvements.  D’abord,  au 
premier  instant , c’est-à-dire  au  point  de  départ  des 
deux  astres , les  deux  rayons  recteurs  coïncident  : 
lorsque  l’astre  fictif  a parcouru  une  demi-circonfé- 
rence , 


par  conséquent  les  valeurs  (3)  et  (4)  de  p coïncident , 
c’est-à-dire  que  lorsque  l’astre  fictif  estparvenuen  B',  la 
planète  est  en  B;  de  même  pourp=2n,  lesdeux  valeurs 
de  P étant  encore  les  mêmes,  les  deux  astres  parcour- 
ront dans  le  même  temps  la  deuxième  moitié  de  leurs 
orbites  -.  de  plus  , dans  la  première  demi-révolution  , 


étant  compris  entre  0 et  rr,  il  s’ensuit  que 

est  positif,  tandis  que  le  contraire  a lieu  pour  l’autre 
demi-révolution.  Ainsi , dans  le  premier  cas  , le  rayon 
vecteur  correspondant  à l’astre  réel  est  en  avant  de 
celui  de  l’astre  fictif,  et  inversant  dans  le  deuxième  cas. 


* 
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Ajoutons  que , d’après  la  marche  des  sinus  , l’angle 
des  deux  rayons  vecteurs  va  en  augmentant  dans  le 
premier  et  troisième  quart  de  révolution  , et  en  dimi- 
nuant dans  le  deuxième  et  quatrième , en  sorte  que  le 
maximum  de  cet  angle  a lieu  lorsque  le  rayon  de  l’as- 
tre fictif  coïncide  avec  l’ordonnée  du  foyer.  Cet  angle 
variable  s’appelle  L’équation  du  centre  : les  rayons 
recteurs  des  deux  astres  coïncidants  prennent  des 
noms  particuliers.  Le  point  A s’appelle  périhélie,  elle 
point  B aphélie.  L’angle  P se  uoihme  longitude,  et 
l’angle  variable  {p — P)  est  désigné  sous  le  nom  d’ano- 
malie  vraie.  Si  l’on  appelle  T le  temps  de  la  révolu- 
tion d’une  planète,  et  qu’on  fasse 


27T 


cette  constante  n sera  la  vitesse  moyenne  angulaire , 
et  nt  le  moyen  mouvement  de  la  planète. 

En  prenant  le  jour  moyen  pour  unité  de  temps , et 
mettant  360°  au  lieu  de  2ic , on  a , relativement  à la 
terre , 

T=  365,256374,  «=0“59'8", 

cette  valeur  de  'P  est  la  durée  de  l’année  sidérale  , ou 
l’intervalle  de  temps  qui  s’écoule  entre  deux  retours 
consécutifs  du  soleil  à une  même  étoile  dans  son 
mouvement  apparent  autour  de  la  terre.  L’intervalle 
compris  entre  deux  retours  consécutifs  à un  même 
équinoxe  est  plus  court , à cause  que  les  points  équi- 
noxiaux ont  SUT  y écliptique  un  mouvement  rétrograde, 
ou  en  sens  contraire  de  celui  du  soleil.  En  prenant 
. 50",22427  pour  la  prccession  annuelle  en  1800  , et 
observant  que  le  rayon  recteur  du  soleil'  emploie 
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Oi, 014158  à décrire  ce  petit  angle,  il  en  résulte 
365^242216  pour  la  longueur  de  l’année  équinoxiale 
au  commencement  de  ce  siècle  L’année  sidérale  est 
constante  ; mais  la  précession  des  équinoxes  varie  un 
peu , et  par  conséquent  aussi  l’année  équinoxiale. 
La  longueur  diminue  à peu  près  d’une  demi-seconde 
par  siècle. 

S m. 


Mouvement  d’un  point  matériel  soumis  à une  force 
centrale. 


214.  Le  problème  qu’il  s’agit  de  résoudre  est  l’inverse 
de  celui  du  paragraphe  précédent , c’est-à-dire  qu’on 
suppose  qu’une  force  constante  dirigée  vers  un  centre 
fixe,  et  donnée  en  fonction  de  la  dislance  du  mobile 
à ce  point,  est  appliquée  à ce  mobile,  et  on  se  propose 
d’en  conclure  la  trajectoire  et  la  loi  du  mouvement. 

Nous  avons  démontré , en  ell'et , dans  le  preraiçr 
paragraphe,  que  cette  détermination  est  toujours 
possible , et  nous  sommes  parvenus  à réqUation 


d 


‘^P-  + 


0 


si  nous  posons  9=  -7-,  supposition  qui  se  rapporte 


aux  lois  de  Kepler,  alors 


k 

— t-c 


et  par  suite 


•l 
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O 

/ , 2lc  fc'  2ky\i 


= + 


la  somme  des  trois  premiers  termes  du  dénominateur 
doit  être  une  quantité  positive , puisque p doit  être 
réel , et  c’est  ce  qui  est  en  ell'et , car 

, 2k  k'  . 2A  ' k' 

"o •i î =»o H — ; — r:: — » 

r„  c ro  »o  To  sin.  tfo 

or,  cette  quantité  est  plus  grande  que 
. 2k  *■ 

ù>o — + “1^.7 

r O r 0 

qui  est  un  carré  parfait,  et  par  conséquent  positive  ; 

k 

donc  elle  est  elle-même  positive.  Cela  posé , - étant 

une  constante , on  peut  écrire  l’équation  précédente 
sous  la  forme 


en  posant 


, 2k  k‘  h' 

«„• H — = -T  î 

ro  C c 

or,  d'après  ce  que  l’on  sait, 


I- 


dx  X 

ss;  arc. cos.  — : 
a 


y'^ 


Digitized  by  Google 


( 265  ) 

ainsi  l’équation  précédente  intégrée  nous  donne 


P — P= +. 


c k 

arc.cos.“  — - 
r c 

h ' 

c 


en  appelant  P la  valeur  de  p correspondante  à la  po- 
sition initiale  du  rayon  vecteur,  ou 

P — P=  + arc.cos.  I — 7 , 

^ ^ V A r A/  ’ 

ou  bien 

(I)  cos.(/»-P)=|-  - 
on  bien  encore 

A _ c’ 

lorsque  j?=P,  le  premier  membre  de  (1)  devient  égal 
à l’unité  ; ainsi  p se  réduit  à P pour 

c’  k 
hr  Â ^ ’ 


l’équation  (1)  est  l’équation  polaire  de  la  trajectoire , 
que  nous  allons  discuter. 

215.  Il  peut  arriver  que  h soit  <;  ou  = ou>  A : dans 

le  premier  cas  <C1 , et  on  peut  poser  - = e , i étant 

une  quantité  plus  petite  que  l’unité  : alors  l’équation 

de  la  trajectoire  devient 

« c*  b 

«cos.(/>— P)  = — 1 = 1 , 

k r 

équation  d’une  ellipse  dont  b est  le  demi-paramètre , 
et  e l’excentricité,  et  qui  est  identique  avec  l’équation 


« 
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la)  du  paragraphe  précédent,  en  remplaçant  b par  sa 
valeur  a (1— e*).  Si  on  pose  p=P,  il  vient 


si  au  contraire 


alors  r=b , c’est-à-dire  l’ordonnée  du  foyer  ou  le  demi- 
paramètre.  f 


Dans  le  deuxième  cas , h=k  ou  - =1 , et  on  a 

k 


cos.(p— P)=  -^—1  : 


si  on  appelle  R la  valeur  de  r correspondante  à p=:P 
ou  P — P=0  , il  vient 
c’  1 

1 = 7 •-  — 1 ou  c’=2AR, 
k n 


et  l’équation  devient 


d’< 


ou 


2R 

l-f-C09.(p — P)  ’ 


Voyons  quelle  courbe  représente  cette  équation.  Pour 
cela , soit  F l’origine  des  coordonnées , et  en  même 
temps  le  point  d-où  émane  la  force  centrale , 


FA=A«=R , 


P un  point  de  la  trajectoire,  et  SS' une  ligne  perpen- 
diculaire en  n à la  droite  BA  ; menons  P/n  paral- 
lèle à SS',  et  PA  perpendiculaire  à la  même  ligne , on  a 

F/n=r.-os.(p — P),' 
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ainsi  l’é(juation  de  la  courbe  revient  à 

FP+Fm  =2R=Fn=FnH-7nn=FwH-PA , 
d’où  l’on  tire 

PF=PA  : 

ainsi  la  courbe  est  une  parabole  dont  le  foyer  est  enF, 
le  sommet  en  A,  et  la  directrice  la  ligne  SS'. 

h -L-  ^ 

Dans  le  troisième  cas,  ou  > ou  bien  ^_e, 

c étant  plus  grand  que  l’unité.  L’équation  de  la  courbe 
est 

c*  b 

icos.(p— P)=  1=  • 


mais  ici 


b=a{t' — 1)  ; 


ainsi 

„ a(s*— 1)  . 

c cos.(/> — P)= 1 = 

pour  interpréter  ce  résultat,  observons  que  cette  équa- 
tion ne  difière  de  l’équation  (a)  que  par  le  signe  de  a ; 
or,  la  forme  primitive  de  l’équation  {a)  était 

(2a— r)’— r’— e' 
cos.(/>-P)= î 

nous  pouvons  donc  prendre  pour  la  courbe  qui  nous 

occupe  ' 

( — 2a — r)* — 4a%’  — s'  r’+iaV — (2a+r)* 

cos.(/,-P)= = 


cela  posé , l’origine  étant  en  F,  prenons  FG=2os  ; 
P'  étant  un  point  de  la  courbe  , nous  aurons 


cos.(p— P) 


r'+4a'e*_PG’ 

■ ■■  ■—  » 

4air 


Fig.  64. 
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ainsi 


donc 


a68  ) 


PG=2a+« , 


PG- 


-FP=2a, 

par  conséquent  la  trajectoire  est  une  hyperbole  dont 
l’un  des  sommets  est  A , et  dont  les  foyers  sont  F et  G. 

216.  D’après  ce  qui  précède , dans  tous  les  cas  la  tra- 
jectoire est  une  section  conique,  et  elle  est  une  ellipse  , 
une  parabole  ou  une  hyperbole , suivant  que  h est 
■<ou  = ou  >/f.  Voici  comment  on  peut  interpréter 
ces  résultats  d’après  une  observation  de  M.  Coriolis  ; 
nous  avons 

. 2A  A*  k‘ 

*>o  — - 


To 


2A 


ainsi  A<  ou  = ou  >k  revient  à «o*  < ou  = ou  >• 

r. 

de  plus  ada= — tfdr  ; si  on  suppose  un  mobile  partant 
de  l’état  de  repos  d’une  distance  a du  centre  fixe , et 
parvenu  à une  distance  de  ce  centre , on  tire  de  cette 
équation , en  nommant  SX'  la  valeur  que  prend  dans 
ce  cas, 

. ^ f'’*  . 2A  2A 

û=— 2 I adr= : 

Ja  '•■>  « 

3k 

mais  si  a est  supposé  très-grand , on  peut  négliger  — , 
et  il  reste 


2k 


3k 

ainsi  — désigne  la  vitesse  acquise  par  un  corps  partant 

d’une  distance  infinie  et  de  l’état  de  repos  en  passant 
à la  distance  du  centre  fixe  : la  valeur  de  o étant 
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bien  connue,  on  voit  que  la  trajectoire  est  une  ellipse, 
une  parabole  ou  une  hyperbole , suivant  que  «»*<  ou 
= ou  > û"  : alors  les  hypothèses  n’ont  plus  rien  de 
vague.  'V 

S IV. 

Attraction  universelle , masse  des  planètes  , densité 
• moyenne  de  la  terre. 


Disons  d’abord  un  mot  du  mouvement  des  satellites. 

217.  Considérons  deux  mobiles  dont  les  masses  soient 
m et  m\  et  les  coordonnées  xjrz,  x'y'z'  : si  le  premier 
est  sollicité  par  deux  forces  ^ et  et  le  deuxième  par 
deux  forces  f'  et  les  équations  du  mouvement  seront 
pour  le  premier 


d'x 

'dT* 


d^y 

= « cos.  X+  cos.  L — 
dt 


= ÿ'cos.u4^  cos.M, 


et  pour  le  deuxième 


Az 

d^ 


ÿCOS.v+Ocos.N, 


— cos.V+$cos.L,  -^=o'cOS.a'+^>COS.M, 
dt' 


de 


æz' 

de 


çCOS.v'+^COS.N, 


en  appelant  les  angles  de  la  force  ^ avec  les  axes 
des  coordonnées,  )•'(*'»' ceux  de  la  force  «<',  et  L,M,N 
ceux  de  la  force Mais  si  on  veut  connaître  seulement 
le  mouvement  relatif  de  m'  par  rapport  à m , il  suffira 
de  déterminer  à chaque  instant  les  quantités 

x'—x,y—y,z'—z  : 

or,  en  retranchant  deux  à deux  les  équations  précé-, 
«lentes,  il  vient 


•«5 
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de 


= ç'cos.x' — ^os.X, 


à:{Y'-y)  , 


de 

éT(s'— z) 

~dê 


y cos.  P — fCOS.p  , 
f'cos.v' — <f  COS.V  ; 


la  force  <[>  n’entrant  plus  dans  ces  équations  , il  en  ré- 
sulte que  le  mouvement  relatif  de  m'  est  indépendant 
de  cette  force  : or,  à cause  de  la  grande  dist^ce  du 
soleil  aux  planètes  et  à leurs  satellites  , on  peut  consi- 
dérer le  soleil  comme  étant  à égale  distance  de  ces 
astres , et  les  droites  menées  du  soleil  à une  planète 
et  à son  satellite  comme  parallèles  : il  résulte  de  là  que 
l’action  du  soleil  est  la  même  sur  ces  deux  corps , 
et  qu’ainsi , d’après  ce  que  nous  venons  de  démontrer, 
le  mouvement  des  satellites  autour  de  la  planète  étant 
indépendant  de  l’attraction  du  soleil , le  satellite  dé- 
crira une  f ellipse , dont  la  planète  occupera  un  foyer. 

218.  Ce  que  nous  venons  de  dire  suppose  que  la  pla- 
nète est  fixe  ; comme  dans  le  mouvement  des  planètes 
nous  n’avons  pas  eu  égard  au  mouvemeut  propre  du  so- 
leil , voyons  si  cette  circonstance  modifie  nos  raisonne- 
ments. Soient  xyz  les  coordonnées  du  centre  de  gra- 
vité d’une  planète,  m sa  masse , et  $ la  force  accéléra- 
trice résultant  de  son  attraction  sur  le  soleil , les 
coordonnées  du  centre  de  gravité  du  soleil,  M sa 
masse,  et  ? la  force  accélératrice  provenant  de  son 
attraction  sur  la  planète  , et  appelons  À,u,v  les  angles 
de  ç avec  les  axes  : puisque  l’action  des  deux  astres  a 
lieu  en  sens  contraires  suivanlla  droite  qui  joint  leurs 
centres  de  gravité  , on  aura 

etx  d'y  dz  cTi  . 

■^  = TCOs.i,  — =çcos.;x,—  =?cos.ï,  — =— «cos.X, 

d\ 

-T- = — «Pcos.a,  — -=  — mcos.w; 

dC  de 


t 
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ces  équations  déterminent  à chaque  instant  la  position 
des  deux  astres.  II  nous  importe  seulement  de  connaî- 
tre la  position  de  la  planète  par  rapport  au  soleil , ce 
que  l’on  peut  faire  au  moyen  des  équations  suivantes, 
déduites  des  précédentes , retranchées  deux  è deux  : 

d'[x — ï)  diy — ») 

— — = (f+$)cos.i,  = ((](+$)COS.ft  , 

— — =(^$)cos.v  : 

ces  équations  nous  montrent  que  le  mouvement  de 
la  planète  est  le  même  que  si  le  soleil  était  fixe  et  at- 
tirait la  planète  avec  une  force  accélératnce  On 
obtiendrait  un  résultat  analogue  pour  les  satellites. 

Le  mouvement  des  satellites  autour  des  planètes 
étant  à fort. peu  prés  assujetti  aux  mêmes  conditions 
que  les  mouvements  des  planètes  autour  du  soleil , 
les  résultats  précédents  conduisent  à considérer  les 
mouvements  des  astres  comme  étant  régis  par  une 
force  d’attraction  mutuelle  existante  entre  toutes  les 
substances  matérielles,  proportionnelle  à la  masse 
des  parties  qui  s’attirent , et  réciproque  au  carré  de  la 
distance  actuelle  de  ces  parties.  Cette  hypothèse  est 
développée  par  le  calcul  dans  les  lois  du  système  du 
monde. 

219 . La  force  d’attraction  q ui  s’exerce  entre  deux  corps 
planétaires  doit  être  regardée  comme  émanant  de  tou- 
tes les  parties  de  ces  corps.  Mais  leur  figure  est  à peu 
près  sphérique,  et  il  a été  démontré  que  la  force  d’at- 
traction dont  il  s’agit  peut  être  supposée  émaner  du 
centre  des  planètes , comme  si  toute  leur  masse  était 
concentrée  en  ce  point.  D’après  cela , considérons 
deux  corps  planétaires  dont  les  masses  sont  respective- 
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ment  M et  m , la  distance  de  leurs  centres  étant  dési- 
gnée par  r.  La  force  avec  laquelle  chacun  de  ces  corps 
est  attiré  vers  l’autre , exprimée  en  unités  de  poids  , 
doit , conformément  au  principe  que  l’on  vient  d’é- 
, , M.m  - , . 

noncer,  être  representee  par j - — - , en  désignant  par 


f un  coefEcient  constant.  Âinsi , ces  corps  étant  suppo- 
sés céder  librement  à cette  attraction  , le  premier  s’ap- 
prochera du  second  en  acquérant  la  vitesse  f ™ dans 
l’unité  de  temps  , et  le  second  s’approchera  du  premier 
en  acquérant  la  vitesse  f p dans  l’unité  de  temps. 


Donc,  si  l’on  considère  le  mouvement  relatif  du  se- 
cond corps  par  rapport  au  premier , c’est-à-dire  le 
mouvement  par  lequel  ce  second  corps  s’approche  du 
premier,  regardé  comme  fixe  dans  l’espace,  il  faut 
considérer  ce  second  corps  comme  acquérant  dans 
l’unité  de  temps  la  somme  des  deux  vitesses  précéden- 
tes, c’est-à-dire  la  vitesse 
/(M+m) 

r’ 

D'a|>rès  ce  qui  précède , M désignant  la  masse  du 
soleil , m la  masse  d’une  planète , r la  distance  actuelle 
des  centres  de  ces  deux  corps,  la  force  à laquelle  sera  dû 
le  mouvement  de  la  planète  par  rapport  au  soleil  doit 
être  capable  d’imprimer  à la  masse  de  la  planète  la  vi- 


tesse f ^ dans  l’unité  de  temps,  on  doit  avoir 

y(M+m) 


=Ÿ+4>, 


mais 


. k 
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ainsi  > 


ou 


or, 


^ (M  -h/n)  k 
.f  ■“ 


i= 


Ar  = -^,  6=«  (1—0.  C*= 


par  conséquent 

*=-^  = («»+M)/  (a). 

T> 

Le  rapport  ^ varie  donc  avec  la  masse  rn  ; or  les 


observations  qui  conduisent  à la  troisième  loi  de  Kep- 
ler prouvent  qu’il  est  sensiblement  constant  ; il  faut 
donc  en  conclure  que  les  masses  des  planètes  sont  très* 
petites  par  rapport  à celle  du  soleil  : en  eilet , la  masse 
de  Jupiter,  la  plus  Considérable  de  toutes , n’est  pas 
im  millième  de  la  masse  du  soleil. 

C’est  pour  cela  que  l’attraction  mutuelle  des  pla- 
nètes ne  produit  que  des  perturbations  ou  très-lentes, 
ou  très-peu  considérables  , dans  le  mouvement  ellip- 
tique dû  à l’attraction  du  soleil. 

220. La  force  accélératrice  qui  provient  del’attraction 
d’une  planète  m sur  une  autre  planète  m',  étant  indé- 
pendante de  la  masse  m',  et  proportionnelle  à la  masse 
m,  on  conçoit  que  les  perturbations  dues  à cette  force,  et 
qu’on  observe  danslemouvement  de  m' autour  du  soleil, 
peuvent  servira  déterminer  le  rapport  de  la  masse  m à 
celle  du  soleil.  Ainsi,  par  exemple , d’après  la  grande 
inégalité  de  Saturne,  produite  par  Jupiter,  on  a trouvé 

* lamassedecettedernièreciïale.à-— -r- de  celle  du  soleil. 

•'  1070 
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L’attraction  mutuelle  des  satellites  d’une  même  pla- 
nète , quand  elle  en  a plusieurs,  et  l’inégalité  d’action 
du  soleil  sur  chaque  satellite  et  sur  sa  planète , produi- 
sent dans  les  mouvements  des  satellites  des  perturba- 
tions analogues  à celles  des  planètes , et  l’on  peut  en 
déduire  les  rapports  des  masses  des  satellites  à celle  de 
la  planète  dont  l’attraction  produit  leur  mouvement. 
Ce  moyen  manquant  pour  la  lune  , on  y supplée  par 
d’autres  considérations;  par  exemple,  son  action  sur  les 
eaux  de  la  mer.  Du  reste,  nous  donnerons  tout  à l’heure 
les  moyens  de  déterminer  les  masses  des  corps  plané- 
taires. ^ 

Les  comètes,  à cause  de  la  petitesse  de  leurs  masses, 
ne  produisent  aucun  elTet  sensible  sur  les  planètes  ; 
mais  les  attractions  planétaires  troublent  leur  mouve- 
ment et  influent  sur  les  époques  de  la  réapparition  de 
ces  astres. 

221.  Le  rapport  entre  la  masse  m d’une  planète  qui  a* 
un  satellite  et  la  masse  M du  soleil , peut  être  facile- 
ment déterminé  : soit  m' la  masse  du  satellite  , et  a!  le 
demi-grand  axe  de  l’orbite  qu’il  décrit  autour  de  la 
planète , et  T' le  temps  de  sa  révolution.  En  faisant 
usage  de  l’équation  (x)  du  n°  219  , nous  aurons 

4 

et  de  même 

4rrrt'3 

f(m-rm)  = 

Divisant  ces  deux  équations  l'une  par  l’autre,  il  vient 

>a\^<T'y  M-fm 

[â' ) ~ m+m' ~ ! m'V 

I H 1 

N m / 
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ni.iis  on  peut  négliger  les  rapports 

m'  m 
« ’ M ’ 

en  présence  des  niasses  m et  M , et  on  a simplement 


222.  La  connaissance  de  la  grandeur  du  rayon  de  la 
terre  et  de  l’in  tensi  té  de  la  pesan  te  ur  à sa  s urface  fourn  i t 
le  moyen  de  déterminer  les  rapports  des  masses  de  tou- 
tes les  parties  du  système  solaire  et  l’intensité  de  la 
pesanteur  dans  les  divers  points  de  ee  système.  Soit  m 
la  masse  de  la  terre , f*  la  masse  d’un  corps  placé  à une 
petite  distance  iiu-dessus  de  sa  surface , et  R le  rayon 
de  cette  surface,  ce  corps  tendra  à s’approcher  du  centre 
de  la  terre , en  acquérant  dans  l’unité  de  temps  la 

, .m 

vitesse  f ^ y ou  simplement  y .“  est  très- 

petit  par  rapport  àm,  donc  J ^ = g-,  désignant  la 

vitesse  acqui.se  dans  l’unité  de  temps  par  les  corps 
graves  tombant  à la  surface  de  la  terre  (en  faisant  abs- 
traction du  mouvement  de  rotation  de  la  terre)  : en 
comparant  cette  équation  à l’équation  (*),  on  a 

m S’R’T’  fn  m 

M+/71  f ni  \ M’ 

expression  du  rapport  de  la  masse  de  la  terre  à celle 
M 

du  soleil , on  trouve  — = 337068. 

m 

Soit  maintenant  une  autre  planète 
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masse,  à le  demi-grand  axe  de  l'orbite  , T' le  temps 
de  la  révolution  , on  aura 


/(M-+-m')  = 


rjV*"'  f 


„ 1 

en  mettant  pour  f sa  valeur  . 

Pour  déterminer  la  vitesse  g qui  serait  imprimée 
dans  l’unité  de  temps  aux  corps  tombant  à la  surface 
d’une  planète  dont  la  masse  serait  m,  et  le  rayon  R', 
on  a 


qui , comparée  a 


donne 


g R-’ 

R'  ^ ’ 

, m'R’ 


La  pesanteur  terrestre  est  un  cas  particulier  de 
l’attraction  universelle  ; c’est  pour  cette  raison  qu'on 
appelle  aussi  cette  force  générsAe  pesanteur,  om  gravi- 
tation universelle. 

223.  On  a employé  deux  méthodes  dÜTérentes  pour 
évaluer  la  densité  moyenne  de  la  terre:  1“  la  déviation  du 
RI  à plomb  causée  par  l’attraction  des  montagnes  voisi- 
nes , l’observation  des  oscillations  produites  par  l’at- 
traction d’un  corps.  Nous  indiquerons  succinctement 
le  principe  de  chacune  d’elles. 

Soit  V le  volume  de  la  terre,  et  Jt  le  poids  moyen  de 
l’unité  de  ^jj^me  de  la  matière  dont  elle  est  formée. 


Digitized  by  Google 


» 


( 277  ) 


la  masse  de  la  terre  sera  exprimée  par  — en  désignant 

S 

par  g la  vitesse  imprimée  par  la  gravité  aux  corps  pe- 
sants à la  surface  de  la  terre.  En  représentant  par  v 
je  volume  d’une  montagne  voisine , par  n'  le  poids 
moyen  de  l’unité  de  volume  des  matières  qui  la  com- 

posent,  on  aura  également  — pour  la  masse  de  cette 

S 

montagne.  Si  de  plus  on  représente  par  d la  distance 
du  lieu  où  l’on  se  trouve  au  centre  de  gravité  de  la 
montagne , nous  devrons  concevoir  que  les  corps  sont 
sollicités  dans  ce  lieu  : 1“  par  une  force  verticale  expri- 
mée par 


/■  V-  — 

J-  Y R” 


payant  la  même  valeur  que  précédemment  ^ et  R étant 
le  rayon  de  la  terre  ; 2"  par  une  force 


due  à l’action  de  la  montagne , que  nous  pouvons  sup- 
poser horizontale  sans  erreur  sensible.  Le  til  à plomb 
devant  se  diriger  suivant  la  résultante  de  ces  deux 
forces , nous  aurons,  en  désignant  par  « l’ange  de  ce 
fil  avec  la  verticale, 

«/nR* 

vïï5^’ 

équation  d’où  l’on  déduira  le  rapport  de  la  densité 

moyenne  de  la  terre  à celles  des  matières  dont  la  mon- 
tagne est  formée. 
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* Masheline  a fait  en  Ecosse  des  observations  de  ce 
genre,  dont  il  a conclu  que  la  densité  moyenne  de  la 
terre  est  quatre  à cinq  fois  plus  grande  que  celle  de 
l’eau. 

Voici  sur  quoi  repose  la  deuxième  méthode  : 

Concevons  une  verge  AA  considérée  comme  un  le- 
vier rigide  et  sans  masse  aux  extrémités  duquej  on  a 
placé  deux  petits  corps  égaux  entre  eux.  Ce  levier  est 
suspendu  par  son  milieu  C au  moyen  d’un  fil  très-fin. 
Admettons  maintenant  que  l’on  présente  aux  deux 
corps  A deux  masses  égales  D ; l’attraction  de  ces 
masses  tend  à faire  sortir  le  levier  AA  de  sa  position 
naturelle , et  à le  transporter  dans  une  position  voi- 
sine BB , en  fai.sant  tordrele  fil  de  suspension.  Celui-ci 
résistant  à cette  torsion  , les  corps  placés  aux  extrémi- 
tés du  levier  prennent  par  l’efiet  des  actions  opposées 
de  l’attraction  des  masses  D , et  de  la  résisfimee  du  fil , 
un  mouvement  dont  l’observation  peut  conduire  à la 
solution  de  la  question  dont  il  s’agit. 

Les  expériences  de  Coulomb  apprennent  en  effet 
«jue  la  résistance  du  fil  à la  torsion  est  proportionnelle 
à l’angle  de  torsion.  Cela  posé,  considérons  le  mouve- 
ment de  l’un  des  corps  A :soit  tu  sa  masse,  Mla  masse 
placée  en  D , r le  rayon  CA,  d la  distance  AD , et 
fl  l’angle  de  torsion  au  bout  du  temps  T,  angle  sup- 
posé très-petit  : d’après  cela,  l’attraction  exercée  par  la 
masse  D pourra  être  considérée  comme  dirigée  dans  le 
<=ens  du  mouvement  de  la  petite  masse  A,  et  on  aura 
pour  l’équation  du  mouvement  de  cette  masse 


/M.m 

{d—n)' 


/désignant  toujours  le  même  coelHcient,  5 la  résistance 
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du  fil  à la  torsion  lorsquel’angle  de  torsion  est  égal  à 1 . 
Si  on  néglige  les  puissances  supérieures  de  , cette 
équation  revient  à 

£ô  _(J__  e 

dt'  d^r  \mr  d*  J 

Pour  l’intégrer,  c’est-à-dire  pour  trouver  une  ex- 
pression de  0 en  fonction  de  t , par  laquelle  l’équation 
soit  satisfaite , et  qui  s’accorde  également  avec  les  don- 
nées de  l’état  initial , on  posera 

6 = A+B  sin.jt><+Ccos.^r , 

ÂB,G,p  et  q étant  des  constantes , et  l’on  s’assurera 
facilement  que  cette  expression  satisfait  à l’équation 
diflérentielle , pourvu  que  l’on  ait 


/.M 


mr  d? 


L'expression  générale  de  6 est  donc 

^ ' •_ 

4Bsin.r\/  -i- 

V fnr 


s 

mr 


2/TVl 
d> 


'2/y\ 

d=> 


4-  G cos . t 


s 

mr 


2/M 

’ 


les  constantes  B,C  se  détermineront  d’après  l’état  ini- 
tial du  qprps  A.  Supposons  que  quand  t=0 , la  vitesse 
de  ce  corps  soit  nulle,  l’expression  précédente  ne 
pourra  satisfaire  à cette  condition , à moins  que  l’on 
n’ait  B=0.  Supposons  déplus  que  la  valeur  initiale  de  6 
soit  également  nulle  , il  faudra  alors  que  l’on  ait 
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(,  aSo  ) 
ær 


-i  ’ 

mr  d} 


ainsi , la  valeur  complète  de  0 sera  définitivement 

/M 


6 = - 


ayTW 


Cette  équation  fait  connaître  la  nature  du  mouve- 
ment périodique  que  prendra  le  corps  A.  Le  levier 
oscille  autour  d’une  position  qui  forme  avec  la  position 
primitive  AA  l’anqle 

fPr 
mr  , 

et  cette  même  expression  est  aussi  celle  de  l’écart  de 
ce  levier  à partir  de  cette  position  intermédiaire.  On 
peut  observer  l’amplitude  de  ces  oscillations , en  la 
désignant  par  n ; on  aura  donc 


n=2- 


■Œ 

ær 


2/M- 


la  durée  des  oscillations  dont  il  s’agit  est  d’gilleurs  . 
comme  on  le  verra  bientôt. 


II 


\/- 

\ mr 


s _2/M 
mr 


â> 
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cette  durée  peut  être  égalemeu^bservée  : en  la  dési- 
gnant par  e,  et  ayant  égard  à l’équation  précédente,  on 


aura 


e=n 


mais  si  la  masse  delà  terre  est  désignée  comme  ci-des- 
sus par  V et  son  rayon  par  R , nous  aurons 
ë 


/.V- 


~^=g,  d’où  /=-• 


Vil  ' 


Déplus,  si  a représente  le  volume  du  corps  placé  en 
D,  et  P le  poids  de  l’unité  de  volume  de  ce  corps , nous 

aurons  m=a  ^ ; mettant  eu  valeur  dans  l’équation  pré- 
cédente , elle  deviendra 


e=n 

d’où  l’on  déduit 


V'  Il  r d’  Vn 
2 g-  R*  ap 


P ini  d'rV  ' 


les  expériences  dont  il  s’agit  sont  très-délicate|^et  exi- 
gent des  précautions  minutieuses.  Celles  qui  ont  été 
laites  par  Cavendish  ont  conduit  à attribuer  à la  terre 
une  densité  moyenne  égale  à environ  cinq  fois  et  demie 
celle  de  l’eau , résultat  un  peu  plus  grand  que  celui  qui 
a été  mentionné. 
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«fc. 


CHAPITRE  IV. 


MOUVEMENT  «UR  DNB  SURFACE  OU  SUR  UNE  COURBE 
DONNÉE. 


SI" 

Équations  du  mouvement  sur  une  surface  ou  une  courbe 
donnée. 


225.  Supposons  un  mobile  assujetti  à se  mouvoir  sur 
une  surface  L=0 , et  admettons  , ce  qui  est  permis , 
que  toutes  les  forces  accélératrices  soient  réduites  à 
une  seule  P,  et  que  le  mobile  est  doué  d’une  vitesse 
égale  à cd,.  La  résistance  opposée  par  la  surface  devra 
être  dirigée  suivant  la  normale  ; et  si  on  tient  compte 
de  cette  force , on  pourra  assimiler  le  mouvement  du 
mobile  à celui  d’un  point  libre  dans  l’espace  soumis  à 
une  force  motrice  qui  sera  la  résultante  de  P et  de  la 
résistémce  R : cela  posé,  diHérentiant  l’équation  de  la 
surface , il  viendra 


dL  , dh  , dh  , 

— dx+  -J-  dy-\- -y-  dz=z  0 , 
ax  dy  d z 


et  si  a,b,c  sont  les  angles  de  la  résisUince  avec  les  axes. 


on  aura 


M 
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«quation  de  laquelle  on  déduit  les  valeurs  de  cos.  a , 
cos.  h,  cos.  c,  en  prenant  le  signe  -}■•  ou  — suivant  le 
sens  dans  lequel  agit  la  résistance.  Maintenant , si 
X,Y,Z  sont  les  projections  algébriques  de  P,  et  ses 
angles,  siX',Y',Z'  sont  celles  de  la  force  motrice  totale, 
on  aura 

X'=Pcos.i+Rcos.a=X+Rcos.n 
Y'=  Pcos.u4-  Rcos.6=Y+Rcos.6 
Z'=Pcos.  +Rcos.c=Z+Rcos.  c, 

et  les  équations  du  mouvement  seront 

/j*v 

(2)  m — =X'=X+Rcos.rt,  /«.^.=Y'=:Y+Rcos.t, 

àÜz 

m =Z'=Z+Rcos.c  ; 
a ’■ 

on  a donc  six  équations  entre  lesquelles  on  peut  éli- 
miner R,a,è,c;  on  aura  ainsi  deux  équations  qui , 
jointes  à l’équation  L=0 , détermineront  x,jr,z.  Or, 
les  trois  premières  donnent  les  valeurs  de  a,b,c,  et  des 
trois  dernières  on  peut  facilement  éliminer  R;  car  on 
en  tire 


d‘x 

dë-^ 

æz 

_"^dë~^ 

ilOS.U 

. ^ co's.b 

COm.C 

(tx 

d’z 

w — — X 

m — ^ Y 

ni—— — Z 

de' 

dt' 

dC 

dL 

dL 

d\^ 

dl- 

dy 

ciz 

cette  formule  équivaut  à deux  équations  qui , jointes 
il  L=0 , suffisent  pour  déterminer  x,y,z  en  fonction 
de  t. 
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226.  De  cette  formule  on  peut  déduire  une  équa- 
tion remarquable  : multiplions  respectivement  haut  et 
bas  les  fractions  ci-dessus  par  dx,  dy,  dz,  et  ajoutons  ; 
chacune  d’elles  sera  égale  à 


m 


f dxd  x+djrdy+dz(tz- 

l dt'  . 


— ÇLdx+XdyJrZdz) 


dx 


or,  dans  toutes  les  positions , les  coordonnées  du  mo- 
bile doivent  satisfaire  à l’équation  de  la  surface  L=0  , 
et  à son  équation  dilFéreutielle  ; donc  le  dénominateur 
est  nul , et  cette  fraction  ne  pouvant  être  infinie , il 
faut  que  le  numérateur  le  soit  aussi , et  on  a 

m = Xdx+Yir+Z* . 

dt 

On  peut  parvenir  plus  directement  à cette  équation  en 
multipliant  les  équations  du  mouvement  partir,  dy. 
dz,  à cela  près  que  le  deuxième  membre  renferme  le 
terme 

Viico&.adx-^-co&.bdjr-^^co&.cdz), 


lequel  est  nul,  puisque  la  normale  à la  surface  est  pe 
peudiculaire  à la  tangente  à la  courbe  suivie  par 
mobile.  ^ 

L’équation 

dt 


peut  remplacer  l’une  des  équations  du  mouvement  : 
or,  on  sait  que  généralement  le  premier  membre  est 
égal  à mudv.  Donc 

nUàdù  = lLdx-\^dy->rZdz , 

équation  indépendante  de  R , et  qui  n’est  autre  chose 
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que  l’équation  des  forces  vives  déjà  trouvée  pour  le 
mouvement  d’un  point  libre. 

Si  la  force  P qui  sollicite  le  mobile  émane  d’un  cen- 
tre ûxe,  on  aura 

mu>' — FfKi)„‘=  — ^ J* 

Si  le  point  était  soumis  à l’action  de  la  pesanteur, 
alors  ' 

X=g‘m,  Y=0,  Z=0, 

d'où 

mmdv  = mgdx , 
et 

/>!«’ — ni!>>a=  — •ï'ci)  • 

227.  Si  le  mobile  se  meut  sur  une  courbe  dont  les 
équations  sont  M=  0,  JN  =0,  il  faut  tenir  compte  de 
la  résistance  de  la  courbe  qui  agit,  suivant  une 
perpenuiculaire  à la  tangente  : soit  R cette  résistance, 
a, 6, des  angles  avec  les  axes,  nous  pourrons  toujours 
assimiler  le  mouvement  à celui  d’un  point  qui  se  meut 
par  la  résultante  des  deux  forces  P et  R , et  nous  au- 
rons , comme  précédemment , les  équations 


d*x 

m -rx=X+Rcos.a,  m -j-p  =Y+Rcos.ù,  m— =Z+Rcos  c : 
' dl 


dC 


de 


ici  ces  équations  renferment  quatre  inconnues  R,  a,  h,c, 
au  lieu  d’une  seule,  car  rien  ne  nous  indique  quelle  est 
la  normale  suivant  laquelle  agit  la  force.  Mais  cepen- 
dant cette  normale,  quelle  qu’elle  soit,  doit  être  per- 
pendiculaire à la  tangente  ; on  aura  donc 

cos.arfx+cos.6«^-t-cos.ds=0i  (a) 

d’ailleurs 

cos.’a+cos.'à+cos.’c=1  ; 
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ainsi  ,on  a cintj  équations  entre  lesquelles  on  peut  éH- 
miner  R,  a,  b,  c,  l’équation  résultante  jointe  aux  deux 
équations  de  la  courbe  servira  à déterminer 

228.  On  peut,  entre  les  trois  premières , éliminer  R 
comme  précédemment , et  on  tombera  encore  sur 

> l’équation 

/dxetx+drd‘y+dz(Pz\  , „ , „ , 

”*  V dt^ ~ Hdx+Ydy+Zdz  j 

ainsi , cette  équation  subsiste  dans  tous  les  cas  pos- 
sibles. 

229.  On  peut  mettre  cette  équation  sous  une  autre 
forme :en  effet,  X,u,v  étant  les  angles  delà  force  P,  on  a 

X Y Z 

— =COS.X,  — =C08.J/  , — =COS.V  ; 


a , e,  7 étant  les  angles  de  la  vitesse  en  un  point  quel- 
conque , on  a 


dx 

tadi 


= cos.a. 


dy 


dz 


d’où,  pour  l’angle  o de  la  vitesse  et  de  la  force  motrice, 

COS.Ô  = COS,>COS.7-fCOS.UCOS.^-t-COS.vCOS.7 

X«ir+Yc(^+Zrfz  nvudiA  mdt^ 

~ 9^dt  ~~  Vwdl  ~ Vdt' 

donc , dans  ce  mouvement , on  a 

_ . <io>  , . dî<> 

Vcos.S  =sm~  et  w)  fCOS.tf=  — : 
dt  ' ^ dt 


or,  dans  le  cas  du  mouvement  d’un  point  libre  dans 
l’espace , nous  avons  trouvé  précisément  cette  valeur 
pour  la  projection  de  la  force  accélératrice  sur  la  direc- 
tion de  la  vitesse  : ainsi  donc , dans  le  cas  où  le  mobile 
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se  meut  sur  une  surface  ou  sur  une  courbe  , fa  corn- 
posante  tangentielle  est  toujours  liée  avec  la  vitesse 
par  la  même  relation  qne  dans  le  mouvement  libre  ; 
c’est  ce  qu’on  pouvait  prévoir,  en  effet,  en  décompo- 
sant la  force  accélératrice  en  deux  autres,  l’une  nor- 
male , l’autre  tangentielle  ; cette  dernière  sera  la  seule 
qui  influera  sur  la  vitesse , car  la  force  normale  est 
détruite  par  la  résistance.  Donc , en  tenant  compte  de 
la  résistance,  le  point  peut  être  considéré  comme  libre, 
et  on  doit  avoir  la  même  relation  (b). 

Si  la  force  motrice  P est  nuUe , alors 

X=0,  Y=0,  Z=0, 

et  on  a 

i7io>do>=0,  = c.>^=cau’=  const. , 

d’où  il  résulte  qu’un  point  matériel  assujetti  a se  mou- 
voir sur  une  courbe,  et  qui  nest  sollicité  par  aucune 
force  accélératrice,  conserve  la  même  vitesse  pendant 
toute  la  durée  du  mouvement. 

S II. 

Force  centrifuge. 

230. La  pression  qu’un  point  matériel  exerce  sur  une 
courbe  qu’il  est  forcé  de  parcourir,  est  égale  et  con- 
traire à la  résistance  qu’oppose  la  courbe  et  qui  fait 
naître  la  vitesse  du  point.  Si  cette  résistance  devenait 
nulle,  le  mobile  s’échapperait  suivant  la  tangente  au 
dernier  élément  : l’action  de  la  résistance  force  le  point 
à rester  sur  la  courbe  , et  lui  fait  parcourir  l’élément 
qui  suit  immédiatement.  Le  point  matériel  est  donc 
retenu  par  une  force  qui  agit  dans  le  plan  osculateur  : 
elle  est  normale  à la  courbe  , et  commé  elle  retient  le 
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point  sur  In  courite , il  en  résulte  que  lu  résistance  que 
fuit  naître  la  vitesse  du  point  matériel  est  dirîf^ée  en 
chaque  point  de  la  courbe , de  ce  point  vers  le  centre 
du  cercle  osculateur.  La  pression  est  égale  et  opposée 
à la  résistance  : on  lui  a donné  le  nom  de  force  centri- 
fuge , soit  parce  que  c’est  la  force  avec  laquelle  le  point 
tend  à s’éloigner  du  centre  du  cercle  osculateur  de  la 
courbe,  soit  parce  que  Huygens , à qui  on  doit  la 
mesure  de  la  force  centrifuge,  l’a  déduite  de  la  consi- 
dération du  mouvement  circulaire. 

11  est  facile  d’avoir  l’expression  de  la  force  centri- 
fuge ; car  si  nous  remplaçons  la  résistance  par  une 
force  normale,  nous  pouvons  considérer  le  mouvement 
du  point  comme  celui  d’un  point  libre  : nous  savons 
que  dans  ce  cas  la  composante  normale  est 

■ “ 
fSlll.O=  — , 

Ÿ 

étant  le  rayon  de  courbure,  et  cette  composante  est 
précisément  la  force  centrifuge. 

Fig.  64-  23 1 .On peut  parvenir directementàladétermination 

de  la  force  centrifuge  : en  eilet , si  le  point  n’était  pas 
retenu  parla  courbe,  il  suivrait  la  tangente  et  arrive- 
rait en  un  point  T au  bout  du  temps  ût,  tandis  qu’é- 
tant soumis  à la  résistance  de  la  courbe,  il  arriverait 
en  B au  bout  du  même  temps.  \J anomalie  BT  sera 
sensiblement  la  direction  de  la  force  f qui  tend  à éloi- 
gner le  point  matériel  de  la  courbe,  c’est-à-dire  de 
la  force  centrifuge  : cette  anomalie  étant  parcourue 
dans  le  temps  , on  a 

TB=%'a<*: 


Digitized  by  Google 


( ^89  ) 

Supposons  maintenant  qu’on  preùne  AC=AT,  dans 
le  triangle  TCB , les  angles  C et  B étant  sensiblement 
droits,  les  côtés  fC.TB  étant  entre  eux  comme  les 
sinus  des  angles  opposés , ori  aura 

TB 

AC  — = 

nous  connaissons  TB  ; de  plus  AT  et  AC  étant  égaux 
à un  infiniment  petit  du  premier  ordre,  il  en  résulte 

TC-^" 


or. 


^nsi 


AT=wA^  , 


TC=l^. 

2 P 


L'égalité  précédente  devient  donc 

-X  ^ = = 

“L.  Af' 


a la  limite  e est  nul  et  on  a rigoureusement 


P ’ 

telleest  l’expression  delà  force  centrifuge  et  la  force  mo- 
trice centrifuge  est  égaleà  ; c’est  également  l’ex- 

P 

pression  absolue  de  la  résistance  que  la  vitesse  du 
point  matériel  fait  opposer  à la  courbe. 

Si  le  point  matériel  retenu  sur  la  courbe  donnée 
est  non- seulement  mu  d’une  vitesse  initiale,  mais  est 
encore  sollicité  par  plusieurs  forces  accélératrices  dont 

19 
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la  résultante  est  P,*  la  force  centrifuge  reste  la  même 
que  quand  P=0  ; la  pression  exercée  en  chaque  point 
de  la  courbe  sera  la  résultante  de  la  force  centrifuge  , 
et  de  la  composante  normale  de  P. 

232.  Si  la  courbe  décrite  par  le  point  matériel  deve- 
nait un  cercle,  la  force  centrifuge  serait  constamment  la 
même  : elle  est  dans  ce  cas  égale  et  directement  opposée 

à la  force  accélératrice  qui  émane  du  centre  : on  a 
donc 

u’  k 


Désignons  par  T le  temps  d’une  révolution  entière,  «T 
représentera  la  circonférence , par  conséquent  f 

wT  = , 

d’où 

on  voit  que  cette  valeur  s’accorde  avec  celle  de 


k= 


*7c*a» 

T* 


trouvée  pour  un  orbite  elliptique.  Dans  ce  cas,  comme 
nous  avons  pour  la  force  centrifuge 


• et  que 
il  vient 


f-- 


“ =-!fr  » 

f»  ’■ 
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ainsi , la  force  centrifuge  dans  le  cercle  est  directe- 
ment proportionnelle  au  rayon , tandis  que  , dans  le 
cas  général , elle  est  inversement  proportionnelle  au 
rayon  de  courbure. 

233.  Lorsqu’un  corps  solide  tourne  autour  d’un  axe 
fixe,  chaque  pointdécritun  cercle  perpendiculaire  à cet 
axe  et  cela  dans  le  même  temps  , et  les  forces  centri- 
fuges des  dillérents  points  du  corps  sont  entre  elles 
comme  les  perpendiculaires  abaissées  de  ces  points 
sur  l’axe  fixe.  Ainsi  la  force  centrifuge  de  chaque 
corps  placé  à la  surface  de  la  terre  et  qui  tourne  avec 
elle  autour  de  l’axe  des  pôles  , est  proportionnelle  au 
rayon  du  parallèle  qu’il  décrit , et  est  dirigée  suivant 
son  rayon.  . 

D’après  cela  , excepté  au  pôle , où  la  force  centri- 
fuge est  nulle,  la  pesanteur  xuTie  et  diminue  jusqu’à 
l’équateur  où  la  force  centrifuge  et  la  pesanteur  sont 
dirigées  en  sens  contraires  l’une  de  l’autre,  et  par  con- 
séquent la  pes.anteur  est  égale  à l’excès  de  l’attraction 
de  la  terre  sur  la  force  centrifuge.  Ainsi,  en  appelant- g 
cette  pesanteur,  G l’attraction  terrestre.  Rie  rayon  de 
l’é(jualeur,  et  T le  temps  de  la  roLation  de  la  terre, 
on  a 

■ P 

er  — l-r  — I • 


le  deuxième  terme  étant  très-petit  par  rapport  au  pre- 
mier, on  a sensiblement 


^ ) 


En  prenant  le  rayon  dh  méridien  pour  celui  de  l’équa- 
teur dont  il  diffère  peu , on  aura  2-R=  WOOOOOO'”;  en 
prenant  la  seconde  pour  unité,  et  négligeant  la  ])elite 


( 3^3  ) 

TariatioB  de  la  pesanteur,  on  a ainsi  ^ = 9"',  8089G; 
d’ailleurs  T=8616& , d’où  l’on  conclut 

4>x*R  _ J_  _ 1 
T’  ~ 289  ~ (17)''  ’ 

ainsi , à l’équateur  la  pesanteur  est  diminuée  de^^, 

* 

et  on  voit  qu’il  suffirait  que  la  rotation  eût  lieu  en 
un  dix-septième  de  jour  pour  que  la  force  centrifuge 
à l’équateur  détruisit  la  gravité,  et  que  les  corps 
abandonnés  à eux -mêmes  y demeurassent  en  équi- 
libre. 

La  diminution  de  la  pesanteur  du  pôle  à Féquateur 
augmente , soit  parce  que  la  force  centrifuge  aug- 
mente , soit  parce  que  l’angle  qu’elle  fait  avec  la  ver- 
ticale devient  plus  grand.  Appelons  r le  rayon  d’un 
parallèle  et  l la  latitude  correspondante,  ou  aura 
/•ï=Rcos.  l ; en  supposant  le  globe  sphérique,  l’angle 
l sera  celui  que  le  prolongement  de  r ou  la  direction 
de  la  force  centrifuge  fait  avec  la  verticale;  la  com- 
posante verticale  de  la  force  centrifuge  sera  donc 

hnrcos.l 

—Y.  ’ 

ce  qui  donne 

4rr’RcOS.i 

rp»  * 

pour  la  diminution  de  la  pesanteur  due  à la  rotation 
de  la  terre  , et  d’après  ce  qui  précède , cette  quantité 

'aura  pour  valeur  . Ce  serait  là  la  diminution  to- 

talç  si  la  terre  était  une  sphère  homogène  : elle  serait 
proportionnelle  au  carré  du  cosinus  de  la  latitude , et 
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la  diminution  du  pôle , où  l’on  a 1=9°  à l’équateur, 
ou /=0,  s’élèverait  à mais  la  terre  est  un  sphé- 


roïde aplati  aux  pôles , l’attraction  qu’elle  exerce  sur 
les  corps  placés  à la  surface  diminue  à cause  de  cela 
en  allant  du  pôle  à l’équateur  : cette  diminution  est 
aussi  eu  chaque  point  de  la  surface  proportionnelle  au 
carré  du  cosinus  de  la  latitude  ; elle  s’ajoute  à celle  qui 
est  produite  par  la  force  centrifuge , et  alors  le  coeffi- 


cient  devient 


1 

200’ 


et  c’est  cette  fraction  qui  ex- 


prime l’accroissement  total  d’un  poids  transporté  de 
l’équateur  au  pôle. 

S III.  ^ 


Mouvement  d'un  corps  pesant  sur  une  courbe , isochronisme 
des  oscillations. 


234.  Reprenons  l’équation  des  forces  vives  établie 
dans  le  paragraphe  1" 

ms>d<i>='S.dx-\-Ydy+Zdz  ; 

si  nous  supposons  l’axe  des  x vertical , nous  aurons 
dans  le  cas  qui  nous  occupe 

X=mg,  Y=0,  Z=0, 
ainsi  l’équation  du  mouvement  devient 
mv>da>  — mgdx , 

d’où  en  intégrant 

«;=2g'(x— JT„)  , 

on  voit  d’abord  que  la  vitesse  augmente  à mesure  que 
le  mobile  descend. 

Supposons  plus  simplement  que  , et  posons 

X — Xo=h  , alors 

N = \^%gh , 


Digilized  by  Google 


Fig.  65. 


Fig.  B6 
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or,  c’est  précisément  la  vitesse  acqviise  par  un  corps 
pesant  tombant  d'une  hauteur  h : cette  vitesse  ne 
dépend  que  de  l’abscisse  h=x — ; par  conséquent  la 
vitesse  acquise  par  un  corps  pesant  en  parcourant  une 
certaine  hauteur,  est  la  même,  soit  que  le  corps  tombe 
suivant  la  verticale  , soit  quil  suive  une  droite  ou  une 
courbe  quelconque. 

235.  Considérons  un  point  matériel  pesant  en  m.ou- 
vement  sur  une  droite  inclinée  à l’horizon  d’un  9ugle  6 ; 
en  appelant  s l’espace  parcouru  dans  un  temps  t , on  a 


h=x — Xo=s  sin.0,«’=2g'sin.6, 
et  le  mouvement  est  le  même  que  si  le  corps  éhtit  sol- 
licité suivant  la  droite  par  une  force  accélératrice 
g^=S  sin.  fl  ; d'après  cela 


d’où 


^ 6/’, 


/■=- 


sin.  fl’ 


ce  qui  montre  que  t sera  le  même  quel  que  soit  0 , 
S . S 


soit  constant;  or 


= AB  =h. 


pourvu  que  ^ ^ 

si  S =\m  est  une  corde  du  cercle  dont  AB  est  le  dia- 
mètre : donc  un  corps  pesant  partant  d’un  point  donné 
parcourt  dans  le  même  temps  les  cordes  et  le  diamè- 
tre d’un  cercle,  passant  par  le  point  de  départ. 

236.  En  supposantla  vitesse  initiale  nulle,  l’équation 
du  mouvement  est  6>’=2g'  (x — xJ.  Si  le  mobile  part 
d’un  point  A de  la  courbe  pour  lequel  x=a,  cette 
valeur  devient  «u’zrrSff  (x— a , d’ 


ou 


0.  = { 2^(j 


ds 

■“>1  =*■ 
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1 ds  dæ 


(2g-)  “ X — a 


_ 1 r* 

(2g)'  J a 


ds 


dz 


dx  X — a ’ 


en  appelant  ï le  temps  qu’a  mis  le  mobile  pour  parve- 
nir  au  point  B , où  x=b  : au  point  B la  vitesse  est 

T 

•*  = ( 2gA  (A=  b— a)-. 


supposons  maintenant  que  le  mobile  doué  de  cette  vi- 
tesse comme  vitesse  initiale  remonte  de  B vers  A , on 
aura 

û)„=  y 2gh,  =%A  = 2g{b—a), 

et  par  suite 

«* — 2g{b—a)  = 2g{x—b) , 
ou  • 

, t'+2ga  = 2gx, 

ou  bien 

w=|2g(j:— a)| 

la  valeur  de  t correspondante  sera  donc  la  même  que 
précédemment , d’où  découle  cetta  conséquence  re- 
marquable que  le  temps  qu’un  corps  pesant  met  à 
parcourir  un  certain  espace  en  vertu  de  la  pesan- 
teur, est  le  même  qu’il  emploie  à le  parcourir  en  sens 
inverse  en  vertu  de  la  vitesse  acquise  pendant  le  pre- 
mier mouvement. 

Dans  ce  qui  va  suivre  comme  dans  ce  qui  précède, 
nous  faisons  abstraction  du  frottement  et  de  la  rési- 
stance du  milieu. 
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Fig.  67.  237.  ConskléroQs  unecourbe  qui  se  continue  audelà 

du  point  B , supposé  le  plus  bas  : si  le  corps  part  du 
point  A pour  lequel  l’abscisse  comptée  verticalement  est 
x=a,  on  aura  pour  la  vitesse  du  mobile  w’=2g'(x— a)  ; 
parvenu  au  point  B où  x=b , cette  vitesse  sera 

«’=2g'(ù-a),  ,ù=yilg(b—a)— 

Si  h=.b — a : à partir  de  ce  point  et  en  vertu  de  cette 
vitesse  acquise , le  mobile  s’élèvera  sur  la  deuxième 
branche  de  la  courbe  jusqu’en  un  point  A'  situé  dans 
le  plan  horizontal  passant  par  le  point  A ; cela  résulte 
de  ce  qui  précède , mais  du  reste  cela  est  évident , car 
la  vitesse  ne  dépend  que  de  l’abscisse  du  point  où  se 
trouve  le  mobile  à l’instant  dont  il  s’agit  ; elle  prendra 
en  un  point  quelconque  de  la  courbe  ascendante  la 
même  valeur  qu’elle  avait  sur  le  point  de  la  courbe 
descendante  situé  sur  la  même  horizontale , jusqu’etu 
point  A^,  où  cette  vitesse  s’annule  puisque x=a  alors 
le  mobile  redescendra  eu  B pour  remonter  A , et  ainsi 
de  suite,  en  sorte  qu’il  exécutera  une  infinité  d’ojci/- 
, lotions  dans  le  même  temps  , c’est-à-dire  que  ses  oscil- 

lations seront  isochrones  On  appelle  oscillation  le 
chemin  parcouru  par  le  corps  pour  aller  de  A en  A'  et 
de  A'  en  A : en  sorte  que  si  l’on  désigne  par  T le 
temps  employé  pour  aller  de  A en  B , et  T'  le  temps 
nécessaire  pour  monter  de  B en  A',  2('r-(-T')  est  le 
temps  d’une  oscillation.  Lorsque  les  deux  branches  de 
la  courbe  sont  symétriques  par  rapport  au  plan  verti- 
cal , passant  par  le  point  B , alors  T=T',  et  4T  est  le 
temps]]d’une  oscillation. 

Fig  68.  Tout  se  passe  également , soit  que  la  courbe  soit 
fermée  ou  non  ; mais  dans  le  premier  cas  , si  le  mobile 
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part  du  point  A avec  une  vitesse  , en  un  point  quel- 
conque la  vitesse  sera  donnée  par  l’équation 

et  au  point  B par 

»*=w’o.  + 2g(b—a)  =al+^h  ; 

en  vertu  de  la  vitesse  \/ '2gh,  il  s’élèvera  en  A',  où  on 
aura  6i=w„ , et  en  vertu  de  cette  dernière  vitesse,  il 
continuera  à s’élever  jusqu’à  un  certain  point  D'; 
s’il  atteint  ce  point  «avant  le  sommet  de  la  courbe,  il 
s’arrêtera  pour  redescendre  en  B,  remonter  jusqu’en  D, 
ainsi  de  suite,  en  sorte  qu’il  exécutera  encore  des 
oscillations  isochrones , et  seulement  la  durée  de  la 
première  sera  plus  courte  que  celle  des  autres;  si  par- 
venu en  D',  sa  vitesse  cü„  lui  fait  dépasser  le  sommet,  le 
mobile  continuera  son  mouvement  au  delà  de  ce  som- 
met , il  redescendra  par  la  branche  opposée,  et  au  lieu 
d’osciller  , il  parcourra  un  nombre  indéfini  de  fois  et 
dans  des  intervalles  de  temps  égaux  le  contour  'en- 
tier de  la  courbe  donnée. 

La  même  chose  a lieu  pour  une  courbe  à double 
courbure , pourvu  qu’elle  soit  continue. 

S IV. 

Mouvement  d’un  point  materiel  pesant , dans  le  cercle  , 
pendule  simple, 

238.  On  appelle  pendule  en  général  un  corps  solide 
pesantqui  oscille  autour  d’un  axe  fixe  horizontal  : mais 
pour  rendre  les  observations  plus  faciles,  on  a imaginé 
un  pendule  idéal  qu’on  nomme  pendule  simple,  c’est-à- 
dire  un  point  matériel  pesant , suspendu  à un  point 
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fixe  au  moyen  d’un  fil  inextensible,  inflexible  et  même 
sans  masse.  Nous  verrons  plus  tard  comment  soit  dans 
le  vide , soit  dans  un  milieu  résistant,  on  peut  tou- 
jours déterminer  un  pendule  simple  dont  les  oscilla- 
tions coïncident , et  pour  leurs  durées  , et  pour  leurs 
amplitudes  , avec  celles  d’un  pendule  quelconque. 

Fig.  6g.  Soi tC  le  point  de  suspension, CD  la  verticale  qui  coïn- 
cideavec  l’axedesa:,  CA  la  position  initialedu  pendule: 
' supposons  que  dans  cette  position  on  imprime  au 
point  matériel,  attaché  à l’extrémité  du  fil , une  vitesse 
dirigée  dans  le  plan  vertical  CAD  , et  perpendiculaire 
à sa  longueur,  le  pendule  pendant  son  mouvement  ne 
sortira  pas  de  ce  plan  , et  le  point  matériel  décrira  un 
cercle  d’un  rayon  CA  : le  mouvement  du  pendule  re- 
vient donc  au  mouvement  dans  un  cercle , et  le  pen- 
dule simple  s’appelle  aussi  pendule  circulaire.  Dési- 
gnons par  P le  rayon  de  ce  cercle,  par  0^ l’angle  ini- 
tial ACD , et  par  S l’angle  variable  correspondant  à 
l’arc  décrit  AB , et  appelant  et  x les  abscisses  des 
deux  points  A et  B , nous  aurons  "’=2g  (x — xJ,  ou 

ds  < 


d’où 


dt  = 


1 


ds 


(x—x..)^ 

pour  intégrer  cette  équation , nous  .allons  introduire 
la  variable  6 au  lieu  de  la  variable  x:  or,  on  a évidem- 
ment 

x=pcos.9,  x„=pco.s. 
et 


(x — x„)>  = pî  (cos.0 — co.s.O,)' 


*■ 


(^99) 

D’ailleurs  — 5),  ce  qui  donne  ds= — r.du-,  sub-» 

stituant  dans  la  valeur  <le  dt , il  vient 

. . ° \ ’ df> 

dt=  ( — l T 1 

V“t>  ''  (cos. 6 — COS.6J' 
et  l’intégration  donne 

O 

■ . -=-(ivr - 

Jo^(cos.9 — COS.9J" 

ou  bien,  en  désignant  par  T le  temps  employé  à décrire 
l’arc  AD , on  peut  écrire 


=_(^Ayr  — •a — 

\~S'  J Q^{coi.O  — cos. S,,)’  ' J,  (( 


dt 

(cos. 9— COS. 0„)' 


voilà  l’iutégration  qu’il  s’agit  d’effectuer.  Nous  allons 
considérer  deux»cas  : 

239  r Si  l’on  suppose  9„  très-petit,  ce  qui  arrivedaiis 
la  pratique  , alors  9 sera  lui-même  très-petit  et  le  pen- 
dule oscillera  inffniment  peu  de  part  etd’autrede  la  ver- 
ticale : alors  l’arc  décrit  pourra  être  considéré  comme 
se  confondant  sensiblement  avec  une  courbe  dont 
ce  cercle  serait  le  cercle  osculateur;  ainsi  on  pourra 
admettre  que  le  point  matériel  se  meut  sur  un  arc  de 
cycloïde  , dont  le  point  D serait  le  point  le  plus  bas  ; 
or,  nous  verrons  dans  le  p.iragraphe  suivant  que  le 
temps  employé  à décrire  un  pareil  arc  est 


h étant  le  diamètre  du  cercle  générateur  : d’après  cela 


( 3oo  ) 

est  la  valeur  cherchée.  On  peut  vérifier  ce  résultat  : 
en  effet , généralement 


ainsi 


cos.2x=l — âsin.’x  , 


cos. 0=1 — 2sin.  -,  cos.0„=l — 2siii.  -ï, 
2 2 ’ 


et  par  suite 


( 0 . 0\ 

cos.O — COS.0  =2  l sin.’ -2 — sin.*-  ), 

® \ 2 9/ 

et  la  valeur  de  T devient 


mais  les  angles  9,0°  étant  très-petits , on  peut  les  sub- 
stituer aux  sinus,  ce  qui  donne 


\g<  3.  1/PTf 


et  puisque 


. 0 ^ 

— ■ =arc.  sin.-  +C  , 

|/0„’_0’  ®0 


il  s’ensuit  que 


donc 


r®»  rfo 


Jo  K0o>— b*  2 


f 


valeur  identique  avec  la  précédente. 

2i0.  2°  Quand  l’angle  0„  n’est  pas  très-petit , la  va- 
leur précédente  de  T n’est  qu’une  valeur  approchée,  et 
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quoiqu’on  ait  soin  dans  les  dillérents  usages  du  pen- 
dule de  faire  en  sorte  que  l’amplitude  des  oscillations 
soit  très-petite , il  est  bon  néanmoins  de  connaître  la 
série  convergente  par  laquelle  on  peut  exprimer  la 
durée  d’une  oscillation  quelle  que  soit  son  amplitude. 
Reprenons  l’équation 


et  posons 


0 

(I)  sin.— 


. «O  . . 

= sin.—  sin.A  , 
2 


ce  qui  est  toujours  possible  , puisque  9 est  plus  petit 
que  9,  ; on  déduit  de  cette  dernière  égalité  - 

0 . ,00  . 

siii.’  =sin.  — sin.X,  ' 

2 2’ 

d’où 

0»  . . 0 • . 00  . . . 00 

sin.’ sin.  — =sin.  — (1 — sin.  ).)  =sin.“  — cos.  X , 

2 2 2 2 

et 

(sin.’  — — sin.’—')  =sin.  — cos.X: 

V 2 2 / 2 

d'ailleurs  la  diilérentiation  de  (1)  donne 


ou 


0 . 0O  , J. 

cos. =sin.  -■  cos.XrrX 

2 2 2 


d9  = 


2sin.  —cos.\d\ 

2 


cos.  ' 
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subslituant  dans  la  valeur  de  T,  et  observant  que  les 
limites  correspondantes  de  À sont  o et  - , on  obtient 

2 

voilà  la  nouvelle  expression  qu'il  s’agit  d’intégrer  ; or, 

nous  avons  généralement 

-i  , x'  1.3  .13.5  , 1.3...2rt— 1 

(i_x)  ^ 

on  a (îonc , en  développant  la  quantité  sous  le  signe  / 
d’après  cette  loi , 

T 

{l+î^in/ysia’.;+^sin.‘|:sin.‘),4- 

1. 3.5... .2/1— 1 . ^ flo  . i . 

sm2/t — sin.  X+....  I <iX  : 

2.4.6... .2//  2 ) 

on  voit  maintenant  que  tout  se  réduit  à intégrer  cha- 
cun des  termes  entre  parenthèses , ou  à intégrer  le 


terme  général 


1 .3 2/1— 


1 . 6..  f . . 

- sin.  — I sin. 

- J 

V O 


/(ù.. 


2.4 2n 

Pour  cela  faire,  observons  que 

• il/  7 — * » — — ‘ , 

2 sin.).  K — 4=e  — e ’ 

et  par  suite 
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ainsi  le  terme  général  devient 


(2) 


sin.*"  — 
1.3 2n-r-i  2 


2.4 2m  (-l)^ 


dk  ; 


d’un  autre  côté,  d’après  la  formule,  du  binôme  de 
Newton  , 


, (an — i)>y' — I _j_  2m(2m  1)  ^ — ‘+€tc 

2 

2m(2m+1  ) 1 — 1 


+ ■ 


‘+etc., 


et  le  terme  du  milieu  est 


ou 


(— 1)»  2m(2m— 1)( )(M+1) 

1.2.3 M ® 

2M(2/i— 1)( )(m+1) 


1.2.3.. M 

assemblant  les  termes  à égale  distance  des  extrêmes, 
et  ayant  égard  à la  relation 

2cos.z  = e +e 


on  trouve 

\e  — e J =2cos.(2nX; — 2.2mcos.(2m— 2)X+... 

4-(— i)»  2m(2m— 1)  (m+1) 


1.2.3 M 

♦ 


intégrant  les  deux  membres  de  cette  égalité  entre  les 
limites  0,  et  - de  X , il  vient  simpleineut 

A 
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n 

^ J 1.2.3 n 2 

12-3 2>«  ^ 

' ^ ■ (1.2...M)(l.e...B)2’ 

substituant  dans  (2) , le  terme  général  devient 

>n  ®o 

^.1.3 2/1—1^  „ 1.2.3 2/i— ».2n  n 

(■-1)".2“  ^ 2.4 2«  ^ ‘ ■(1.2.3..m)(1.2.3...«)  2 

= sin.”*  X 1.3....2M— 1 X (2rt)’(1....2n)(1.2...B)  2 
1.2.3 2«— 1 . 

‘^'*“^^(2.4 2«)(2.4 2«)®‘"’  2 2 

= si„.»  i»ï. 
2V  2.4 2m  2 J 

eu  sorte  que 

i- 

Cette  formule  est  facile  à retenir,  car  on  a 

=H--sm.-+— sm.  -+ 

et  on  voit  que  les  termes  qui  entrent  dans  la  valeur  de 
T ne  sont  autre  chose  que  ceux  de  celte  série  élevés 
au  carré , d’où  l’on  conclut  que  l’expression  de  T est 
une  série  convergente . 

24t.  Nous  allons  actuellement  considérer  le  mou- 
vemenl^du  pendule  simple  dans  un  milieu  résistant. 

Avant  de  résoudre  celte  questiou.nous  allonsd’abord 
faire  voir  que  dans  le  mouvement  d’un  mobile  sur  une 
courbe , la  considération  du  frottement  et  de  la  rési- 
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slance  du  milieu  produit  une  diminution  de  vitesse. 
En  eliët , représentons  lu  résultante  des  forces  prove- 
nant de  la  résistance  du  milieu  et  du  frottement  par 
f{u>),  avec  la  seule  condition  que  cette  fonction  croît 
ou  décroît  indéfiniment  avec  la  vitesse  w.  Nous  avons 
vu  que  la  composante  d’une  force  motrice  quelconque 
suivant  la  tangente , c’est-à-dire  suivant  la  vitesse,  est 

m^:or,  la  composante , provenant  de  la  pesanteur, 
dx  dx 

est  mÿ  cos.  a puisque  w cos.  “ ~ P‘“* 

la  résistance  agit  suivant  la  vitesse  et  en  sens  con- 
traire , aussi  on  a 


diti  dx 

d’où  , en  intégrant 

V 

ma — ma^=nig{x — — 1 ; 

«'o 


il  est  évident  que  la  vitesse  a diminué,  car  l’intégrale 
est  nécessairement  positive , et  dans  le  vide  on  a sim- 
plement ma‘ — mt.'=mg  (a; — x.)  ; on  voit,  en  outre,  que 
la  vitesse  doit  finir  par  s’annuler , car  autrement,  le 
temps  augmentant , le  deuxième  membre  deviendrait 
négatif,  et  par  suite,  il  en  serait  de  même  de  la  vitesse. 

Cela  posé,  passons  au  pendule  en  conservant  les 
notations  précédentes. 

Soit  C le  centre  de  suspension  , CA  la  |>osition  ini- 
tiale, et  CB  une  position  intermédiaire.  Dans  ce  cas, 
nous  avons  cos.  » =sin.  9,  ainsi  l’équation  ci-dcssiis 
devient 


da 

m — = OTgsm/; — /('.•)  ; 
di 


Kijç  ;o. 
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nous  savons  de  plus  que 

ds  = — od^i,  ds  = Mtii, 


ainsi 


db> 

0 — +W  = 0 : 

' dt 


voilà  les  deux  équations  qu’il  s’agit  d’intégrer  pour  , 
avoir  les  valeurs  de  w et  de  6 : nous  le  ferons  seulement 
dans  le  cas  où  0,  est  très-petit , le  seul  cas  qu’il  im- 
porte de  considérer,  6 étant  lui-méme  très-petit,  on 
peut  remplacer  le  sinus  par  l’arc,  et  les  équations  à in- 
tégrer prennent  alors  la  forme 


da> 

dt 


rentrons  un  moment  dans  le  cas  particulier  où  Ton 
peut  négliger  /"(tu)  ; les  deux  équations 


d'*i 


sont  faciles  à intégrer  ; pourcelamultiplionsladeuxième 
par  une  indéterminée  i , et  retranchons-la  de  la  pre- 
mière , il  vient 


ou 


dt 

d[t'<+Vj) 

dt 


-g'5+  — lO  = 0, 


nous  pouvons  proliter  de  l’indétermination  de  de 
manière  qu’on  ait 


_ ..r 

I — r=w+),9  , 


OU  y=—gp 
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OU 


bien 


\=±{gp)^i^—i , 

et  l’équation  précédente  se  change  dans  la  suivante 


— 0, 

P 


qui  n’est  autre  chose  que 


=--dt, 
w+i®  P 


d’où , en  intégrant 


ou 


/(w+iô) /(Àôo)  — ^ V 


A®o  ? 


et  en  passant  aux  nombres 

A 

w+X6  = Â0Be  ^ ' 

remplaçant  X par  sa  valeur,  nous  aurons 

-f-V 

«+(g'p)*k'^0  = f^p)'t/— 1 Oo  X e ' *V~ 
=(^p)i®o|/=ï  (cos.  (£)  ■ <-|/=Tsin.  (£)  * y 

égalant  les  parties  réelles  et  les  parties  imaginaires , 
on  obtient 

w = (jo^sj'SoSiu.  ( — j /: 

^ Ù ' 

6 = S„cos.  (— ) ^ i 

or,  nous  avons  trouvé  pour  le  temps  d’une  demi-osci  11a- 
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^ , et  on  voit  ijue  celte  valeur 


doit  annuler  la  valeur  précédente  de  u.  Maintenant 
pour  avoir  une  approximation  dans  le  cas  général, 
nous  allons  substituer  la  valeur  de  « que  nous  venons 
de  trouver  dans  les  équations  primitives  : en  désignant 
celle-ci  par  n,  ces  deux  équations  seront 

„ 1 ^ de 

en  opérant  sur  ces  deux  équations , comme  nous  l’a- 
vons fait  sur  les  deux  autres,  nous  pourrons  rempla- 
cer leur  système  par  une  seule  équation  , savoir  : 

+ - («H-X6)  = - - /(a)  : 

dt  f m 

or,  l’on  sait  que  le  facteur  propre  à rendre  intégrable 
une  équation  de  la  forme 

dy+Vydx  = qdx , 
est 

f9dx 

v = e 

et  qu’alors  le  premier  membre  est  la  différentielle 
exacte  en  {x,y)  : ainsi  dans  le  cas  qui  nous  occupe  v 

>.t 

étant  e ^ ’ on  a 

X X 

/ - / \ 1 — ' 

1 {«-4-W)  e | = — -c  f /(«)«//, 

d’où  l’on  tire , en  intégrant  , 

- iC' 

(u+X0)ef  — >.9„= lef  /{ii)dt , 
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ou  Lieu 

I — _ 

fc+lg=À6oe  ^ ^ ^ \ c^J'UùUt, 

"*  J. 

\ 

et  en  remplaçant  X par  sa  valeur 


M+Qjpj'k^ — 10=(gp)ï|/ — 10^1  cos.  ^— ) < — ^ — 1 

*'“•  (f)  ' ' ^ (f )’  (f)  ’'î 

I*  |cos.  <— sin.  K— 1 |/(li)  <// : 

égalant  les  parties  réelles  et  imaginaires  des  deux 
membres,  on  obtient 

'•‘=(g','>)’9ositi.  (-)  /— ^^cos.^-j  /icos.(^j  t/{a)dt, 
P P 

O 

et 

e=0„cos.  (^)  ’ ‘ *'"■  (7^  ‘=®*-  (^) 

« 


Voyons  maintenant  les  conséquences  qu’on  peut  tirer 
de  ces  résultats. 

242.  D’abord  il  est  facile  de  voir  que  /e  temps  d'une 
dami- oscillation  est  le  même  que  dans  le  uide  : en 
cd'et , ce  temps  est  celui  compris  entre  deux  instants 
où  la  vitesse  est  nulle  , de  plus  nous  avons  trouvé  dans 
le  vide 
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iL  suffit  (loiic  pour  prouver  la  vérité  de  notre  asser- 
tion, de  faire  voir  que  cette  valeur  de  t annulle  notre 
valeur  de  u ; et  d’abordi  cette  substitution  réduit  la 
valeur  de  « à 

« = + 1 Tcos.  (^)  * t f{a)  dt  : 

J O • 


posons 

(s'\. 

alors 

ou 

m 1 


f{ks,\n.a.)dün.a. 


équation  qu’on  peut  décomposer  en  deux  autres , de 
la  manière  suivante  : 

?r 

^ fa  If”’. 

w=-t — I /(isin.a)flÎ8in.aH — \ /(Asin.a)clsin.a 

mX 


1 fa  < ■ 

= -l 1 y(Asin.a)4isin.a 1 y(Asin.a)  dsin.a  ; 

J ™ 

0 

OU  voit  d’après  cela  , que  est  nul,  car  les  sinus  étant 
égaux  et  de  même  signe  de  o jusqu’à —,  et  depuisir  jus- 
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lju’à  - , les  tleuü  Lermes  du  deuxième  membre  se  dé- 

truisent.  * 

243.Uneaulreconsét{ueiice  non  moins  importante  et 
qui  pnrnit  contradictoire  avec  la  précédente,  c’est  que 
Y amplitude  des  oscillations  \^a  en  diminuant  ; pour 
le  démontrer  il  suffit  de  l’aire  voir  que  li^  valeur  de  0, 
après  une  demi-oscillation  , ou  bien  que  la  valeur  de  Ci 
correspondante  à la  valeur  der  donnée  par  l’équation 

t—TT, 

est  plus  petite  que  6o  ; or,  si  dans  la  valeur  de  Ci  on  sub- 
stitue cette  valeur  de  t,  le  premier  terme  se  réduit 
h 6, , le  deuxième  s’évanouit,  et  le  troisième  devient 

ni  J ''  P 


il  faut  prouver  que  ce  terme  n’est  pas  nul  : posons 
comme  précédemment 


V P / 

i . . . C" 

— 1 sin.vy(Asin.7.)<èx=  — • y(Asin.a)f/cos. 

V O *'  O 


ce  terme  devient 


J'{k  sin.-x)  £^cos 


ni  T 


y(4sin.ot)d  cos.  < : 


or,  entre  O et  - et  entre  - et  r , les  sinus  ont  des  va- 
2 2 

leurs  éîialcs  et  de  meme, signe  , tandis  que  celles  des 
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cosinus  sont  égales  et  de  signes  contraires , ainsi  ces 
deux  termes  s’ajoutent  ; ce  qu’il  fallait  établir. 

Donc , quelle  que  soit  V amplitude  des  oscillations, 
le  temps  d’une  demi- oscillation  reste  constamment  le 
même.  Résultat  remarquable. 


S V. 


Mouvement  d’un  corps  pesant  dans  la  cycloide;  pendule 
cycldidal. 


2W.  Soit  la  cycloïde  CED,  dontB  est  le  point  le  plus 
bas,  AEF  le  cercle  générateur  d’un  diamètre  h,  et 
BGC'  l’arc  de  la  développante  correspondant  à l’arc 
CB  de  la  développée  ; soit  de  plus  A le  point  de  départ 
du  mobile  : comptons  les  y sur  la  base  supposée  hori- 
zontale de  la  cycloïde,  et  les  y sur  une  perpendiculaire 
à cette  ligne  ; menons  au  point  A la  normale  AE  et  la 
tangente  AF. 

Nous  avons 


d’où 


CA=.s  arc.CB=CC'=2i , 


AB=CB-CA=2i  — 5 ; 

d’un  autre  côté 


AB=AG=2AF,  AP=EFxFH=ô(ô-x) , 

d’où  - 

AB=2|/ b{b — x)  : 

on  a donc  pour  l’équation  de  la  cycloïde 
2ô — s = 2b'  (b — jr)». 

Nous  avons  trouvé  généralement 


« 


T= 


1 rb  ds  dx 
(2g’) ■ J 
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or,  en  diiléren liant  l’équation  de  la  cyrloïdc  , il  vient 

ds=  b~  {b — x)'dx  , 
ou 

ds  b~' 

dx~ 

et  par  suite  de  la  valeur  générale  de  T devient 

T=-L4îf‘ 

en  supposant  qu’il  s’agit  du  temps  mis  à parcourir  l’arc 
AB  aux  extrémités  duquel  correspondent  les  abscisses 
a;=a,  x=h.  Pour  résoudre  J’intégrale  qui  complique 
cette  valeur,  posons  (1) 

X — a=.{b — o]sin.’X, 

alors 

b — x=b — a — {x — a)={b — a){l — sin.’X)=(6 — ajcos.’X  , 
d’où 

{x — a)*  {b-^x)'  ={b  —a)  sin.Xcos.X  ; 
d’ailleurs , de  (1)  on  tire 

dx=2{b — a]sin.Xcos.'/<fX, 

par  conséquent , en  observant  que  les  limites  de  X cor- 
respondantes aux  limites  a et  6de  xsont  oet^, 


T 


on  voit , d’après  cette  valeur,  que  le  temps  de  la  chute 
d'un  mobile  par  un  arc  de  cycloide  est  indépendant 
de  la  hauteur  dont  le  corps  est  tombé , de  manière  que 
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deux  corps  qui  se  meuocnt  sur  une  même  cjcloide  , et. 
qui  parlent  de  deux  points  différents,  parviennent 
dans  le.  meme  temps  au  point  le  plus  bas.  Pour  cette 
raison  on  dit  que  la  cycloïde  est  tautochrone. 

24.5.  On  peut  facilement  démontrer  la  réciproque  , 
c’est-à-dire  que  la  cycloïde  est  la  seule  courbe  tauto- 
chrone. 

Pour  cela  cherchons  quelles  courbes  jouissent  de  cette 
propriété.  En  supposant  que  le  mobile  part  du  point  < 
d’une  courbe  dont  l’abscisse  est  égale  àa,etest  parvenu 
en  un  point  dont  l’abscisse  est  x , on  a les  équations 


, (ds\  fi  \'Ç^ds  dx 

U). '“(ÿ  J „ S 


Rapportons  tout  maintenant  au  point  le  plus  bas  M , 
c’est-à-dire  comptons  les  abscisses  à partir  de  l’hori- 
zontale MN , et  les  arcs  à partir  de  M dans  le  sens 
MQ  : d’après  cela  ds= — ds  , x—h — x',  i'  eta.-'  désignant 
les  nouvelles  valeurs  de  s et  .r  , ainsi 


en  posant^ — a=c,  et  supprimant  les  accents , ou  bien 
encore 


pour  que  la  courbe  soit  tautochrone  , il  faut*que  t soit 
indépendant,  ou  que  sa  dérivée  par  rapport  à c soit 
nulle  ; mais  pour  pouvoir  diflérenticr  sous  le  signe  J , 
il  faut  que  les  limites  soient  indépendantes  de  c ; d’a- 
près cela  posons  cy—x,  il  vient 
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r /'(cy)Kcrfj- 


VX^y 


V c—cy 

Égalant  à zéro  la  dérivée  par  rapport  à c,  on  obtient 

/(qr) 


, ^ fWW  c.y  . 
(«)  — -+ 


ou 


ou  bien 

ce  qui  revient  ii 


\/l—y  2VcVi—y 
^ficy)cy+f{cy)=o, 

2/'(a:)x+/(x)=0, 


= 0, 


J\x)  X 


l’intégration  donne 

lf{xf-^l.x=  const.=  C = l{x/{x)') , 


ou 


xf{xT=  c , f[xT=  (^)  =C.x-, 


ou  bien  enfin 


ds  ^ 

Si  = 


équation  d’une  cycloïde  rapportée  au  point  le  plus  bas. 

Il  semble , au  premier  abord,  qu’on  a commis  une  er- 
reur en  posant  l’équation  (a)  et  non  (a)  dy  =0  ; 

mais  il  est  facilede  voir  que  cette  dernière  ne  peut  exis- 
ter que  tout  autant  que  (a)  =0 , car  (»)  étant  une  fonction 
de  c et  y,  on  peut  considérer 
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oomme  représentant  le  temps  que  met  un  mobile  à 
passer  du  point  dont  l’abscisse  est  zéro  à celui  dont 
l'abscisse  est  t sur  une  certaine  courbe , et  ce  temps 
ne  saurait  être  nul. 

On  pourrait  parvenir  plus  facilement  au  résultat 
précédent  ; car  si  la  courbe  est  tautochrone,  en  chaque 
point  la  composante  suivant  la  tangente  est  propor- 
tionnelle à l’arc  à parcourir  ; or,  cette  composante  est 
elle-même  proportionnelle  au  cosinus  de  l’angle  de  la 
tangente  avec  la  direction  de  la  pesanteur,  on  a donc 

— T- =a.ç,  dx=asds, 
ds 


1 . 


ou  bien 

s=Cjr*. 

La  cyclo'ide  est  donc  la  seule  courbe  tautochrone. 

. 2fc6.  Nous  allons  lui  reconnaître  une  autre  propriété 

non  moins  remarquable. 

Fig.  Prolongeons  BS  jusqu’en  R , de  sorte  que  RS=SB  , 

et  traçons  les  deux  demi-cycloïdes  CR,  RD  ayant  un 
cercle  générateur  d’un  diamètre  RS,  elles  seront  les 
développantes  des  deux  moitiés  correspondantes  de  la 
cycloïde  CBD  ; ainsi  un  fll  d’une  longueur  RB=2« 
étant  suspendu  au  point  R , et  s’enveloppant  successi- 
vement sur  les  deux  courbes  CR,  RD  , tracera  par  son 
autre  extrémité  la  cycloïde  CBD  : cela  fournit  le  moyen 
de  Oonstruire  un  pendule  cycloïdal.  Supposons , en 
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effet , que  les  courbes  CR,  RD  soient  construites  en 
relief,  qu’un  fil  flexible  et  inextensible  soit  sus- 
pendu au  point  R , si , à son  autre  extrémité,  on  at- 
tache un  corps  pesant  et  si  on  écarte  ce  fil  de  sa  posi- 
tion initiale , de  manière  qu’il  s’enveloppe , en  tout  ou 
en  partie  sur  l’une  des  courbes,  et  que  la  partie  non 
enveloppée  lui  soit  tangente,  le  mobile  décrira  la  cy- 
cloïde  CBD , et  la  durée  des  oscillations  de  ce  pendule 
dans  le  vide  sera  indépendante  de  leur  amplitude.  Ce 
moyen  serait  sans  précision  dans  la  pratique,  d’autant 
plus  que  l’isochronisme  desgr.andes  oscillations  n’aurait 
plus  lieu  dans  l’arc , dont  la  résistance  n’est  pas  pro- 
portionnelle à la  vitesse  , condition  nécessaire  pour 
que  la  cycloïde  soit  tautochrone  dans  un  milieu  résis- 
tant. 

Cherchons  la  courbe  qu’un  corps  pesant  doit  suivre 
dans  le  vide  et  sans  vitesse  initiale  pour  parvenir  d’un 
point  à un  autre  dans  le  temps  le  plus  court  : on 
nomme  cette  courbe  brachistochrone  ou  de  plus  \>ite 
descente. 

Soient  A et  B les  points  de  départ  et  d’arrivée  ; il 
s'agit  de  déterminer  entre  toutes  les  lignes  aboutissant 
à ces  deux  points , celle  que  le  mobile  parcourra  dans 
le  temps  le  plus  court.  Nous  avons  généralement,  en 
désignant  par  a et  b les  abscisses  verticales  des  points 
A et  B, 

T_  1 ^ ^ 

1/2^  J 

si  on  place  l’origine  au  point  A,  alors  «=o,  h~b — a=b, 
et  cette  équation  devient 


P'S-  l't- 
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il  s’agit  (le  trouver  le  minimum  de  cette  expression  ; 
or,  X étant  variable  indépendante  , on  a 

l/l , 


T= 


dx 

x~ 


cette  l’onction  semble  très  - compliquée  et  embarras- 
sante pour  la  détermination  du  minimum-,  mais  rien 
ne  nous  empêche  de  supposer  l’une  des  fonctions  qui 
y entrent  exprimée  en  fonction  de  l’autre , par  exem- 
ple , z'  en  fonction  dejr',  alors  la  condition  du  maxi- 
mum ou  minimum  sera 


dP 

or  ici  Y=0  , d’où  résulte  -—  = 0;  et  comme 

dx 


P = 


l+y’+s''  ’ 


cette  égalfté  revient  à 

y 


= const.  = C • 


en  exprimant  au  contraire en  fonction  de  z , on  ar- 
riverait à la  condition 


: = C', 


xil/i+y’+z" 

divisant  ces  deux  résultats  on  obtient 

z'  C'  s'  Y'  / ,, 
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équation  d’un  plan  yerlical , d’où  il  résulte  d’abord 
que  la  courbe  cherchée  est  toute  entière  située  dans 
un  plan  vertical,  passant  par  les  deux  points  A et  B : 
si  nous  prenons  ce  plan  pqur  celui  des  (xj),  z =:0  et 
la  seule  condition  est 


• y r"  1 

- , y =Cou  ^^=Cx=—l—- 


quand  la  tangente  est  horizontale 


J 


d’où 


y=  06  , — = 0 et  = 1 


— . 

b'  étant  l’abscisse  du  point  le  plus  bas  ; on  tire  de  là 
C=r—  , et  par  suite 

,r’’  X 

Ûÿ'  ~ b'  '' 


or 


donc  celte  dernière  équation  revient  à 

1 _ X 

s-*  ~ b' 


s" 1 _ X ^ 1 


tl’où 


b' 


ds 


h-x'  {b'—x)^ 
intégrant  on  a ]>our  la  wleur  de  s , 

s= — üb'  ^[b' — x)'^+2b' , 
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üb'—s=ab'’^  {b'—xŸ-, 

étjuaiion  d’une  cycloïde  dont  le  point  A est  l’origine  , 
ayant  pour  base  l'horizontale  passant  par  ce  point 
etdont  le  cercle  générateur  a pour  diamètre  b'  : donc  la 
cycloïde  est  brachistochrone  et  est  la  seule. 

Il  est  vrai  que  cette  courbe  appartient  au  maximum 
comme  au  minimum;  mais  comme  le  temps  de  la 
chute  n’est  pas  susceptible  de  maximum , la  condition 
<{ue  nous  avons  exprimée  se  rapporte  à un  minimum 
absolu. 

Si  la  courbe  cherchée  devait  être  tracée  sur  une  sur- 
faceL  = 0,  la  solution  n’ofirirait  maintenant  aucune 
dil'flculté. 

Si  les  points  A et  B n’étaient  pas  fixes  et  donnés,  et 
qu’ils  dussent  seulement  se  trouver  sur  des  courbes  ou 
des  surfaces  données,  la  brachistochrone,  dans  le  vide  , 
serait  encore  une  cj'cloïde  , et  les  coordonnées  de  ces 
deux  points  s’obtiendraient  à l’aide  du  calcul  des  varia- 
teurs.  Dans  un  milieu  résistant,  la  brachistochrone  ne 
sera  plus  une  cycloïde,  et  son  équation  diflérentiellc, 
vari.ible  avec  la  loi  de  la  résistance,  sera  encore  fournie 
par  le  calcul  des  variations. 
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CHAPITRE  V. 

MOUVEMENT  DE  PLUSIEURS  POINTS  MATÉRIELS  ASSUJETTIS 

ADEs  liaisonsquelconques.principeded’alembert. 

PRINCIPE  DE  LAGRANGE. 

247.  Noüs  avons  exposé  les  conditions  {générales  du 
mouvement  d’un  point  matériel  entièrement  libre,  d’un 
point  matériel  soumis  à l’action  de  diverses  forces  ou 
assujetti  à se  mouvoir  sur  une  courbe  ou  une  surface 
donnée.  Il  s’agit  maintenant  d’établir  les  conditions 
générales  du  mouvement  d’un  système  de  points  ma- 
tériels assujettis  à des  liaisons  quelconques.  ** 

La  loi  du  mouvement  d’un  point  matériel  libre  con- 
siste en  ce  que  la  quantité  de  mouvement  acquise  par 
le  corps  dans  l’unité  de  temps  et  dans  la  direction  de 
la  force  par  laquelle  il  est  sollicité , est  constamment  * * 

égale  à l’effort  que  la  force  exerce  sur  le  corps.  Si  le 
point  matériel  est  assujetti  à se  mouvoir  sur  une 
ligne  ou  sur  une  surface  donnée , la  recherche  des 
conditions  dû  mouvement  se  ramène  celle  d’un  point 
matériel  libre , en  introduisant  dans  les  équations 
qui  comprennent  ces  conditions  la  force  qui  repré- 
sente l’effort  par  lequel  le  point  matériel  est  retenu 
sur  la  ligne  ou  sur  la  surface. 

Considérons  maintenant  un  système  de  points  ma- 
tériels assujettis  entre  eux  d’uue  manière  quelconque, 
qui  se  meuvent,  et  auxquels  sont  appliquées  des  forces , 

Les  liaisons  établies  entre  ces  points  ne  permettent 

21 
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piis  en  général  (ju’ils  cèdent  librement  à l’action  des 
forces  qui  leur  sont  respectivement  appliquées  , et 
qu’on  puisse  tlélerminer  leur  mouvement  d’après  les 
règles  qui  conviennent  à un  point  materiel  seul  : le 
mouvement  d’un  point  pris  isolément  résulte  évidem- 
ment de  la  vitesse  initiale  , de  la  force  intérieure  qui 
lui  est  appliquée,  et  des  actions  intérieures  qui  s’éta- 
blissent entre  ce  point  et  les  autres  points  du  sys- 
tème': actions  qui  dépendent  de  la  nature  des  liaisons. 

248. Supposons  plusieurs  points  matérielsA,A',A"etc. 
dontles masses  sont  etc.,  assujettisà  certaines 

liaisons  données  : à ces  {K)ints  sont  appliquées  des 
forces  P,  P', P"  etc.  : il  s’agit  de  déterminer  le  mouve- 
ment du  système.  Pour  que  les  forces  soient  bien 
déterminées,  il  faudra  connaître  leurs  directions  j ainsi 
on  doïlne 

X ^ Y r Z ^ 

P ' P' P > P' pi  p< 

Jiyz,  j;y'.z'etc.ctantlesco4>rdonnéesdes  points  A,  A'etc. 
dont  on  connaît  les  positions  et  les  vitesses  initiales  , 
les  liaisons  qui  existent  entre  ces  points , sont  des  fonc- 
tions de  xyz,  x’ y'  z'  etc.  et  de  f , représentées  par 
L = 0,  M = 0,  N=0,  etc.  Il  faut  déterminer  le 
mouvement  que  prendra  le*  système  sous  l’action  des 
forces  P,  P,  P',  mouvement  évidemment  modifié  par 
l’influence  des  liaisons. 

Si  au  système  P,  P,  P'  etc.  on  substitue  un  système 
Q,  Q',  Q"  etc.  diiiérent,  le  mouvement  sera  alors  géné- 
ralement diUérent;  mais  on  peut  affirmer  que  si  les 
deux  systèmes  sont  équivalents  entre  eux,  c’est-à-dire 
équilibrés  par  un  troisième  dans  les  circonstances  ac- 
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tuelles  ou  bien  eu  égard  aux  liaisons  données , le  sys- 
tème prendra  le  même  mouvement  et  réciproquement. 
Enedet,  soit  que  le  système  soit  sollicité  par  P,P'P"etc. 
ou  Q,Q'Q'',  etc.  les  points  partantdes  mêmes  positions 
initiales,  sont  doués  des  mêmes  vitesses  initiales  et 
soumis  aux  mêmes  liaisons  ; le  mouvement  produit 
par  P,  P'  P" etc.  ne  sera  pas  troublé  par  l’addition  des 
deux  systèmes  P,  P',  P" R,R'R"...  qui  se  font  équi- 

libre ; mais  on  peut , sims  altérer  le  mouvement , sup- 
primer deux  systèmes  qui  se  font  équilibre  : suppri- 
mons donc  P,P',P"...  et  R, R', R"...,  et  il  ne  restera  pour 
produire  le  même  mouvement  que  Q,  Q',  Q"...;  il  est 
donc  démontré  que  si  deux  systèmes  sont  équivalents, 
chacun  d’eux  produit  le  même  mouvement. 

Réciproquement,  si  les  deux  systèmes  P,  P',  P"... 

Q,  Q',  Q'...  produisent  le  même  mouvement,  ils  sont 
équivalents  ; en  eilet , on  peut  ajouter  le  système 

R, R'R".  .,  qui  fait  équilibreà  P,P',P"...,  et  le  système 
Q'Q''  qui,  par  hypothèse,  produit  le  même  mou- 
vement. Le  mouvement  primitif  n.’a  pas  changé,  et 
les  trois  systèmes  produisent  ensemble  le  même  efiet 
que  P,  P',  P"...  : ce  qu’on  ne  peut  concevoir  qu’en  ad- 
mettant l’équilibre  entre  les  deux  systèmes  Q,  Q',  Q"... 

R,  R',  R" ou  l’équivalence  entre  P,  P',  P"...  et 

R,  R',  R^'... 

Ces  principes  étant  établis  , il  sera  facile  d’obtenir 
les  équations  du  mouvement  ; les  expressions 

md'x  md^y  nutz 

~dF ~dF ’ 

représentent , non  les  composantes  de  P,  P',  P".... 
suivant  les  axes,  mais  les  composantes  des  forces,  qui, 
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à elles  seules , les  points  étant  libres , pourraient  pro- 
duire les  mouvements  observés  : représentons  ces 

forces  par  Q , Q',  Q' : ces  forces  peuvent  produire 

les  mouvements  observés  sans  que  les  liaisons  y en- 
trent pour  rien,  sans  qu’elles  existent  : il  résulte  de 

là  que  le  mouvement  produit  par  le  système  Q,  Q' 

est  compatible  avec  les  liaisous.  On  peut  donc  les  sup- 
primer ou  les  laisser  exister  sans  rien  changer  au 
mouvement  : nous  supposerons  qu’elles  existent  pen- 
dant l’action  du  système  Q,  Q',  Q" — ; alors  les  deux 
systèmes  P,  P'...  Q.  Q ... , produisant  le  même  mou- 
vement, sont  équivalents,  et  il  suffit,  pour  obtenir  les 
équations  du  mouvement , d’écrire  que  cette  équiva- 
lence a lieu  ou  qu’il  y a équilibre  entre  le  système 
Q,  Q',etc...  et  le  système  P,  P'...  pris  en  sens  con- 
traire. — Le  principe  de  d’Alembert  se  trouve  ainsi 
établi. 

En  eflet , considérons  en  général  l’une  des  forces 
appliquées  au  système  : on  peut  la  concevoir  décom- 
posée en  deux  autres  forces  , dont  l’une  imprimerait 
à ce  point,  s’il  était  libre  , le  mouvement  qu’il  prend 
véritablement , et  dont  l’autre  est  détruite  par  l’effet 
des  actions  mutuelles  qui  s’établissent  entre  les  par-^ 
ties  du  système.  La  première  composante  est  la  force 
conseivée , et  la  deuxième  est  la  force  perdue  : ainsi 
l’on  voit  (}ue  la  nature  des  mouvements  affectés  par 
le  système  consiste  en  ce  que  les  forces  perdues  doivent 
se  détruire  réciproquement  ou  se  faire  constamment 
équilibre  en  vertu  de  la  liaison  des  points  matériels. 
C’est  en  cela  que  consiste  le  principe  de  d’Alembert. 
On  voit  d’ailleurs  qu’établir  l’équilibre  entre  les  forces 
]>erdues , est  la  même  chose  qu’ébihlir  l’équilibre  entre 
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ies  forces  cx>oserrées  et  les  forces  appliquées  au  sys- 
tème prises  en  sens  contraire  ; puisque  pour  chaque 
point  du  système  la  force  perdue  est  égale  et  directe- 
ment opposée  à la  résultante  de  la  force  conservée  et 
de  la  force  appliquée  au  système  prise  en  sens  con- 
traire : or  c’est  précisément  là  l’énoncé  de  notre 
résultat. 

Appliquons  ce  qui  précède  à un  système  invaria- 
ble. Nous  avons  vu  en  statique  que,  dans  ce  cas  , pour 
que  deux  systèmes  soient  équivalents , il  faut  que  les 
deux  forces  principales  et  les  deux  moments  principaux 
soient  égaux  : les  sommes  des  projections  des  forces 
sur  les  axes  doivent  par  conséquent  être  égales , et 
ou  a 


X-t-X'+X"+ =ml.f +wt' 

al 


æx'  „ æx" 


Ï+Ï'+V+ W 

dt  dt  dl* 

, d‘z  d^z" 

Z-gZ'+Z"+ = m — -t-né  — ^ +.. 

dt  . dt  dt‘ 

ou  pour  abréger 

iZ=sw— ; 


de 


de 


On  sait  d’ailleurs  que  la  projection  du  mouvement 
d’une  force  principale , sur  l’axe  des  x , par  exemple , 
est  représentée  par  une  série  de  termes  de  la  forme 
P(y'cos.v — acos.ft)=_yZ — zY, 
on  aura  donc 


ï (j'Z — zY ) = im 
i(zX — xZ)=.ï«t 


i(a:Y— yX)=i;//f 


V de  de) 

( iVx  ecz\ 

(■ 


de  ^ de  )' 
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Ces  équations  suffisent  pour  déterminer  après  un 
temps  ^ la  position  de  tous  les  points  du  système.  Car 
évidemment  il  suffit  d’en  déterminer  trois  d’entre  eux  : 
or  ceux-ci  seront  toujours  liés  par  trois  relations  , et 
il  y a neuf  coordonnées  à obtenir,  il  suffira  donc  de  six 
équations  de  mouvement. 

On  obtiendra  avec  la  même  facilité  les  équations 
du  mouvement,  lorsque  le  système  invariable  sera 
assujetti  à tourner  soit  autour  d’un  point  fixe,  soit 
autour  d’un  axe  fixe. 


250. Considérons  en  second  lieu  la  machine  d’^tivooi/, 
c’est-à-dire  le  mouvement  de  deux  corps  pesants  liés 
entre  eux  par  un  fil  inextensible  qui  s’enroule  sur 
une  poulie. 

Supposons  que  ces  corps  sont  réduits  à des  points 
matériels  dont  les  masses  sont  m et  m'  ; les  forces 
motrices  sont  gm  et  gm' , et  ai^issent  dans  le  même 
sens , qui  est  celui  de  la  pesanteur.  Soit  w la  vitesse 
acquise  par  le  mobile  m au  bout  du  temps  f;  la  vi- 
tesse de  m au  bout  de  ce  temps  sera  la  même , prise 
seulement  avec  un  signe  contraire , car  la  longueur  du 
fil  est  constante  : Q et  Q'  étant  deux  forces  capables  de 
produire  les  mouvements  observés,  c’est-à-dire  les 
mouvements  des  points  matériels  s’ils  étaient  libres  , 
et  R,  R'  deux  forces  égales  et  contraires  à ces  deux-là , 
on  aura 


Q = m 


, d<ti 


pour  avoir  les  équations  du  mouvement , il  suffit 
d’établir  les  conditions  d’équilibre  entre  les  quatre 
forces  gm,  gm',  R et  R' ; or  R agit  en  sens  contraire 
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de  Q ou  bien  en  sens  contraire  de  gm  , tandis  que  R' 
agit  en  sens  contraire  de  Q',  et  par  suite  dans  le  sens 
de  gm',  car  nous  supposons  m > m'  ; on  a donc  pour 
condition  d’équilibre. 

dta  dv  / . 

5T’ 

d’où 


dm 

Tt 


ainsi , le  mouvement  est  unijbnnément  accéléré  : on 
voit  de  plus  que  l’on  peut  rendre  le  mouvement 
aussi  lent  que  l’on  veut. 

251.  Considérons  maintenant  deux  points  matériels 
suspendus  à deux  fils  inextensibles  qui  s’enroulent  sur 
un  treuil. 

Soient  toujours  m,  ni'  les  niasses , et  grn,grn'  les 
forces  motrices  : si  nous  désignons  par  s,  s' les  espaces 
parcourus  dans  un  temps  t,  ces  espaces  seront  propor- 
tionnels aux  rayons  r,  r des  cylindres  correspondants; 
et  en  désignant  par  0 l’angle  décrit  par  un  point  du 
treuil  on  aura 

s s' 
r r ’ 


d’où  en  difiérentiant 


1 _ 1 rfs'  d'j 

r dt  r'  de  ~ de' 


ou  bien,  en  désignant  les  vitesses  des  deux  points 
par  w,  u', 


ÛJ  Cü 


dH 


{ ^ est  la  vitesse  angulaire 


c/9 

quenouBreprésentonspary)  : 
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les  forces  capables  de  produire  les  mouvements  observés 


sont 


„ , du' 

Q=“Â’  '5='"  *’ 

et  il  suffit  d’établir  l’équilibre  entre  les  quatre  forces 
gm,  gm',  et  R,  R',  ou  bien  entre  les  deux  forces 


gm-m~,  gm+m 


et  d’après  les  conditions  d’équilibre  du  treuil  nous 
aurons 

(^gm-nt±y=(gm'+m'^y^.. 

or  de  (1)  on  tire 


doi  dy  dfJ 

àt  dt’  dt  dt' 


donc 


d’où 


dy 

gmt' — mt^,  =gm! r'' 


dt' 


dy 


mr — m't^ 


dt  ^ mt^+m'r'  ’ 

équation  qui  faitconnaitre  la  vitesse  angulaire;  envertu 
de  cette  valeur,  il  vient 


et 


du  dy  r(mr — m'r') 

dt  dt  ^ mi*-\-nîr'  ’ 


du  ^dy  r(mr — m'r) 

dt  dt  ^ mr^+m'd’ 


on  voit  d’après  ces  équations  que  le  mouvement  de 
chaque  point  est  encore  ici  uniformément  accéléré. 
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252.  Considérons  enündeux  points'matérielsdont  es 
masses  sont  m , ni  assujettis  à se  mouvoir  sur  deux 
plaus  inclinés  formant  avec  l'horizon  des  angles  9 , 6', 
et  liés  l’un  à l’autre  par  un  fil  flexible  qui  passe  sur 
une  poulie  placée  au  sommet  des  deux  plans. 

On  suppose  comme  précédemment  que  le  système 
de  ces  deux  points  a reçu  une  vitesse  initiale  , et  qu’il 
est  ensuite  soumis  à l'action  de  la  gravité  : il  s’agit  de 
rechercher  la  nature  du  mouvement  qu’il  afiectera. 

En  nommant  u,  «'  les  vitesses  des  deux  points  , et 
raisonnant  comme  dans  les  deux  cas  précédents , on 
trouve 


g7«sin.0 — m 


—gni  sin.0'+/»' 


f/b> 

5T’ 


d’où 


dv 
dt  '' 

et  en  intégrant 


§•(//!  sin.0 — m'sin.g') 
m+m' 


msin.6 — m'siri.6' 
m+ni' 


^^+V, 


V étant  la  valeur  initiale  de  u. 

Le  mouvement  des  points  est  uniformément  accé- 
léré ou  retardé  : il  est  dû  à une  forj:e  constante  plu\ 
petite  que  l’action  de  lu  gravité  dans  le  rapport  ex- 
primé par  la  fraction 

msin.S — m'sin.S' 
m+m' 

Si  le  plan  sur  lequel  se  meut  le  point  m était  ver- 
tical et  l’autre  horizontal , la  formule  précédente  de- 
viendrait 


m+ni  ” 


77- 
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le  mouvement  est  dû  à l’action  d’une  force  moindre 
que  la  gravité  dans  le  rapport  de  la  masse  du  corps 
descendant  a la  somme  des  masses  des  deux  corps. 

Si  les  lignes  décrites  par  les  corps  étaient  toutes 
deux  verticales,  la  formule  dont  il  s'agit  donnerait 


m — m' 

t$i  

m+ni 


S-'+V; 


on  retombe  ainsi  sur  le  premier  cas  que  nous  avons 
considéré. 

La  question  n est  pas  plus__dillicile  à résoudre  dans 
le  cjis  où  les  points  matériels  sont  soutenus  par  des 
fils  qui  s’enroulent  sur  deux  cercles  de  diamètre  dilfé- 
rent  montés  sur  ces  mêmes  axes  fixes  : ce  cas  comprend 
notre  application  au  treuil. 

253.  Nous  terminerons  par  l’examen  du  cas  où  on 
tient  compte  du  frottement  exercé  par  chacun  des  corps 
sur  les  plans  inclinés , la  résistance  due  à ce  frottement 
étant  supposée  proportionnelle  à la  pression  exercée 
par  les  corps  contre  ce  plan. 

Soil/'le  rapport  du  frottement  à la  pression  , pour  le 
premier  corps, /'le  même  rapport  pour  le  deuxième 
corps , 1 équation  d équilibre  deviendra 


♦ ub>  ri 

d’où 

^ _ /«(sin.O-^'cos.Q)— m'(siii  6'— /"cos.fy') 
dt 


_ m(sin.0-/cos.6)— OT'(sin.6'— /■'cos.6') 

le  fHoiu^emcnt  conimiin  des  deux  corps  est  toujours  u/ii~ 
formément  accéléré  ou  retardé. 
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Oi)  pourrait  encore  appliquer  le  principe  de  d’Alem- 
bert  au  ntouvementde  deux  points  matériels  soumis  h 
leur  attraction  ou  à leur  répulsion  mutuelle , ainsi 
qu’au  choc  des  corps. 

254  Considérons  de  nouveau  les  syslèmesP,P',P"... 
et  Q,  Q',  Q" — ; il  faut , pour  avoir  les  équations  du 
mouvement , écrire  l’équivalence  des  deux  systèmes  ; 
pour  cela  on  exprime  successivement  les  conditions 
d’équilibre  de  chacun  de  ces  deux  systèmes  et  d’un 
troisième  R,  R',  R" — Or,  pour  qu’il  y ait  équilibre 
entre  les  deux  systèmes  P,  P',  P'...  et  R R',  R"... , il 
faut,  d’après  le  principe  des  vitesses  virtuelles,  que  la 
somme  des  produits  de  chaque  force  par  la  projectiou 
de  la  vitesse  sur  cette  force  , c’est-à-dire  la  somme  des 
mouvements  virtuels,  soit  nulle  : de  même  pour  les 
deux  systèmes  Q,Q'rQ'....  R,  R', R"...,  par  consé- 
quent pour  exprimer  l’équivalence  des  systèmes  P et  Q, 
il  faudra  écrire  que  la  somme  des  mouvements  vir- 
tuels de  P,  P,  P"...  est  égale  à la  somme  des  mouve- 
ments virtuels  de  Q,  Q',  '•  cela  posé  , on  appelle 

mouvement  effectif  après  un  temps  t , le  mouvement 
réel  que  prend  le  système  au  bout  de  ce  temps , en 
vertu  des  liaisons  et  des  forces  ; le  mouvement  vir- 
tuel est  celui  que  prend  le  système  au  bout  du  temps  t 
et  dans  un  instant  très-court , en  vertu  des  liaisons  et 
des  forces  supposées  invariables  pendant'  cct  instant , 
et  égales  à ce  qu’elles  sont  au  commencement  de  cet 
instant  : ainsi  si  les  liaisons  et  les  forces  sont  indé- 
pendantes du  temps,  le  mouvement  effectif  pourra 
être  pris  pour  un  mouvement  virtuel,  et  c’est  ainsi 
qu’on  obtient  une  formule  générale , de  laquelle  on 
peut  déduire , dans  cha(juc  cas , les  équations  du  mou- 
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vement , comme  l’on  déduit  toutes  celles  d’équilibre 
du  principe  des  vitesses  virtuelles.  Cette  solution  du 
problème  général  de  dynamique  est  due  à Lagrange. 
Nous  n entrerons  pas  dans  de  plus  grands  détails  à 
cet  égard. 


CHAPITRE  VI. 

MOUVEMENT  DE  ROTATION  AUTOUR  d’üN  AXE  FIXE. 
MOMENTS  d’inertie. 


S I"- 

Mouvement  d’un  corps  solide  autour  dtun  axe  fixe 
quelconque. 

25.*) . D A NS  le  cliapi  Ire  précédent,  nous  avons  trouvé  les 
équations  dumouvement  de  plusieurs  points  matériels 
liés  invariablement  entre  eux  et  soumis  à l’action  de 
forces  quelconques.  Si  nous  supposons  maintenant  que 
ce  système  de  points  est  assujetti  à tourner  autour 
d un  axe  Gxe,  et  si  en  outre  nous  prenons  l’axe  âxe 
pour  axe  des  z,  les  équations  du  mouvement  se  rédui- 
ront à la  suivante  : 

(t)  — j-t-etc,,  = (xY— jX)-|-etc., 

ou 

Cet  te  équation  peut  se  mettre  sous  une  autre  forme 
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en  rcmiirquant  que  chaque  point  du  corps  ou  du  sys- 
tème décrit  un  cercle  autour  de  l’axe  fixe  : ainsi , si 
l’on  considère  un  point  matériel  dont  la  distance  à 
1 axe  fixe  soit  r , on  aura  pour  le  cercle  décrit  par  ce 
point  d’où  l’on  tire  en  difiérentiant 


xdx-^ydy  =0 , 


ou 


or 


donc 


dy dx  ^ \/  dx'+dy' 

X ~~  —y  ~ 1-  ' 


ds  V dx'-^dy' 


W-=Z  --- 

dt 


(2) 


dt 


t^fit 


Avant  d’aller  plus  loin,  voyons  dans  quel  cas  il 
faudra  prendre  le  signe  plus  et  dans  quel  cas  il  faudra 
prendre  le  signe  moins  ; soit  A la  projection  sur  le 
plan  xy  , du  point  mobile  dont  il  s’agit.  Si  ce  point  a 
un  mouvement  direct  l'g^st-à-dire  s’il  marche  vers 
l’axe  OY  des  y positifs*!^  croîtra  avec  le  temps  tant 

que  le  point  sera  dans  l’angle  YOX,  ainsi  — sera  po- 

' dx  ‘ 

sitif’  — ^ spr»  aussi  positif  : ce  produit  aura  encore 

le  mémo  signe  lorsque  le  point  se  mouvera  dans  l’an- 
gle YOX'avec  un  mouvement  direct , et  de  même  dans 
les  autres  angles.  Donc  le  signe  plus  correspond  au 
mouvement  direct,  et  le  signe  moins  au  mouve- 
ment rétrograde  : la  même  chose  a lieu  pour  le  pro- 

duii 


( 334  ) 

256.  Revenons  main  tenant  à l’équation  (2).  Soient 
M.  J , etc.,  les  vitesses  des  points  matériels  , s,  s',  etc., 
les  espaces  parcourus  par  ces  points , r,r , etc.,  leurs 
distances  à l’axe  fixe  , y la  vitesse  angulaire  du  corps 
solide , 9 l’angle  décrit  par  chaque  point  dans  un  temps 
t,  on  aura 

ds  , ds' 


or 


ainsi 


ou 


J/’ 


s s 

— = —,  =elc....,=6 
r r 


ds  ds'  ^ do 


rdt  ddt 
♦ 


dx 


0>.  O) 


— = — =etc....=y: 
r r 


idt. 


d’après  cela  l’équation  (2)  devient 

^ l_ 

X y , 

pour  un  autre  point  matériel  on  aura  de  même 

dy'  dx'  ^ J 

r=±tdt, 

X y 

et  ainsi  de  suite.  Par  conséquent , 

dy  dy'  dx  dx' 

= -V  = ctc.,=  = ;=etc., 

•r  -r'  , —y  -y 

et  par  suite  l’équation  (1)  devient 

= Xdx+Yrfr+XVx'+Y'dy + etc., 
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voilà  déjà  une  nouvelle  forme  de  l’équation  du  mou- 
vement. 

257. On  peut  lui  donner  une  forme  encore  plus  sim- 
ple en  introduisant  les  vitesses  des  points  matériels. 

Soient  P,  P',  P",  etc.,  les  forces  qui  produisent  le 
mouvement  : les  cosinus  des  angles  de  la  force  P avec 
les  axes  des  cordonnées  sont 

X Y Z 

P ’ P ’ P ’ ' 

ceux  «le  la  vitesse  w correspondante  sont 


dx  dy  dz 
utdt  bidl  ' taill 


ainsi  on  aura 

(4)  cos.(P,u) 


\dx+Ydy 
P««*  ■’ 


ou 


XrfjC+Y4l“PwCOS.(P,u)  ; 


on  a d’un  autre  côté 


, dx'-n-dy 

fu  = ; 

dv 


d’où  l'on  tire  en  différentiant 

/=^  J dxd'x-^ydy 
(5)  : 

On  aurait  des  équations  analogues  pour  les  autres 
forces  et  les  autres  points  matériels;  donc,  en  vertu 
de  (4)  et  de  (5)  l’équation  (3)  se  change  en  (6). 

/nw<ftiH-n»'«'<^“'+etc.,=  |P(acos.(P,w)+P'w'cos.  (P’,w') 

4-etc.,|  dt. 

Cette  nouvelle  équation  est  Véquation  différentielle 
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des  forces  oioes , c’est  en  même  temps  l’équation  du 
mouvement  d’un  système  invariable  autour  d’un 
axe  fixe. 

258. On  peut  établir  directement  cette  équation.  En 
eflet,  soient  A,  A',  etc.  , divers  points  matériels  liés 
invariablement  entre  eux  et  conservons  les  mêmes  no- 
tations : soit  de  plus  Q , Q',  etc.,  un  système  de  forces 
qui  produit  sur  l’ensemble  des  points  matériels  non 
soumis  aux  liaisons , le  même  effet  que  le  système 
P,  P',  P",  etc.,  ce  sera  un  système  équivalent  à ce 
dernier  ; et , si  on  l’applique  en  sens  contraire , il  lui 
fera  équilibre  : or,  si  nous  décomposons  chacune  des 
forces  Q,  Q’,  etc.,  en  deux  autres,  l’une  perpendicu- 
laire au  plau  qui  passe  par  le  point  matériel  et  l’axe 
fixe , l’autre  dirigée  dans  ce  plan  : les  premières  com-  • 
posantes  auront  seules  leur  effet  et  seront  égales  à 

tiw  , dot' 




les  composantes  dirigées  dans  les  divers  plans  formés 
par  l’axe  fixe  et  les  points  matériels  et  qui  sont 
égales  à 

I M 

eu  CO 

m — , /7i  — , etc.  * 
r r 

n’auront  aucune  action.  Décomposons  de  même  les 
forces  P,  P',  P"...  en  deux  autres , les  unes  suivant  les 
directions  de  la  vitesse  et  qui  sont  égales  à 

Pcos.(P,o)),P'cos.(P',w'),  ect., 

et  les  autres  perpendiculaires  ii  cette  direction , et  qui 
seront  sans  effet  : si  maintenant  on  exprime  qu’il  y a 
équilibre  entre  les  deux  systèmes  de  composantes  ef- 
ficaces , oh  aura 


1 
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+etc.,=Prcos.(P,»)+PVcos.(P',w')+etc., 

, dt  dt 


or  nous  avons 

&>  Ci>' 

(7)  — = — =etc.  = 7, 
r r 

donc  l’équation  précédente  revient  à 

d'J 

mo>  +j»V  ^+etc.,=Po>cos.(P,<a)+P'«'cos.{P','u')+etc., 


même  formule  que  la  formule  (0). 

259.  En  supposant  l’àxe  fixe  quelconque,  on  a géné- 
ralement 


Ptt>COS.(P,(u)  = 


X<ir+ Y dy+Zdz 
dt 


en  vertu  de  cette  égalité , on  tire  de  l’équation  précé- 
dente 


^ rf(wi<a*4-mV*+etc.,)  =Xrfj:+Yrf)'+Zd2+X'É£r'+etc. 

« 

Considérons  maintenant  le  cas  particulier  où  les  forces 
P,  P',  etc.,  sont  nulles  , alors 


- d(m«’+n»V’H-etc.,)=0 , 

2 

d’où , en  vertu  de  (7),  on  tirera  en  intégrant, 

mw*+»*V*+  etc. , = (mr‘+iw'r"+ ) 7’ , ' 

et  en  posant 

TOT*+OT'r'’-f-  etc.,=  K , 

on  aura 

TO6>’+TO'*>''+etC.,=  ^'  , 

k est  ce  que  l’on  nomme  le  moment  d'inertie  du 
système  ; cette  quantité  varie,  comme  nous  le  verrons, 

22 
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:ivcc  l’:ixe  (ixe  ; dans  le  cas  dont  il  s’ai'it,  celui  où  les 
forces  sont  nulles  , la  vitesse  angulaire  est  constante  , 
car  kydy  = 0,  d’où  7=  constante;  donc  le  mouvement 
de  rotation  est  uniforme. 

260.  Dans  ce  cas,  il  est  fccile  de  trouver  la  pression 
exercée  sur  l’axe  fixe  en  vertu  de  la  vitesse  du  système  ; 
en  ellet,  la  force  normale  qui  agit  sur  le  point  maté- 

s 

riel  dont  la  masse  est  m —,  et  les  projections  de  cette 

force  sur  les  axes  sont 

my'x,  myy, 

enayant  soin  de  remplacer -par  7;  pour  un  autre  point 

ces  projections  sont  ' - 

m'yy,  m'y’y, 

ainsi  de  suite;  donc  les  projections  de  la  résultante 
de  toutes  les  actions  normales  sur  les  axes  seront 

(mj:+m'jr'-Ktc.,)7’=Mç7',  [iny+m'y+)y'=Mr,y\  et  0. 

M étant  une  moyenne  entre  les  masses  des  divers 
points,  ?,  >1  les  coordonnées  du  centre  de  gravité  du 
système. 

Les  projections  du  moment  linéaire  sont  en  gé- 
néral 

yZ—zY,  z\—xZ,  xY—y\, 

et  ici 

Z=0,  Z'=0,  etc.; 

pour  la  pression  résultant  de  la  vitesse  du  point  m , ces 
projections  sont 

rny^yz^  my^xz , 

et  de  même  pour  les  autres  points.  Ces  projections 
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pour  la  résultante  de  toutes  les  pressions  seront  lu 
somme  d’une  suite  de  termes  de  même  forme  et  pour- 
ront s’indiquer  ainsi , 

y'inixz,  etc., 

ainsi  l’on  connaît  la  force  principale  et  le  moment 
linéaire  principal  des  pressions  exercées  sur  l’axe  fixe. 
Le  système  des  pressions  est  réduit  à une  force  et  à 
un  couple  : cette  pression  est  détruite  par  la  résistance 
de  l’axe  fixe. 

261. Si,  dans  le  système,  il  n’y  avait  qu’un  point  fixe 
au  lieu  d’un  axe  fixe  , la  force  principale  serait  encore 
détruite;  mais  pour  que  le  mouvement  soit  encore  le 
même  que  le  mouvement  observé  autour  de  l’axe  fixe , 
il  faudra  que  le  couple  disparaisse  et  que  le  mo- 
ment linéaire  principal  soit  nul , c’est-à-dire  qu’on 
ait 

yZmyz  = 0 , y’imxy  = 0 ; 

dans  ce  cas  le  système  tournera  autour  de  l’axe  comme 
si  c’était  un  axe  fixe , quoique  cependant  il  n’y  ait 
qu’un  seul  point  de  cet  axe  fixe.  * 

SH. 

Détermination  des  moments  d’inertie  et  des  axes 
principaux. 

262. Comme  nous  l’avons  vu  dans  le  paragraphe  pré- 
cédent, le  moment  d'inertie  d’un  corps  par  rap- 
port à une  droite  quelconque  est  la  somme  des  élé- 
ments de  sa  masse  , multipliés  par  les  carrés  de  leurs 
distances  à cette  droite. 

Cherchons  maintenant  à déterminer  le  moment 
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d’inertie  k en  fonction  des  angles  que  fait  l’axe  fixe 
avec  les  axes  des  coordonnées  et  des  coordonnées  des 
points  mobiles.  Or 

k = mr‘+m'r'+etc. , = 7Jttr' , 

ainsi  nous  parviendrons  à notre  but  en  déterminant 
r,  V , etc.,  en  fonction  des  quantités  dont  nous  venons 
de  parler. 

Soit  OB  l’axe  fixe , O l’origine  des  coordonnées , 
U,  V les  angles  de  OB  avec  les  axes,  -xyz  les  coordon- 
nées du  point  Â , joignons  OA  et  du  point  Â abaissons 
la  perpendiculaire  AO  sur  OB,  on  aura 

r-=AÔ’— OË’, 
or 

OE  = OAcos.(AOE), 

et  OA  fait  avec  les  axes  des  angles  dont  les  cosinus 
sont 

^ y ^ . 

' ÂO’A  ’ AO  ’ 


ainsi 


de  plus 
donc 


et  par  suite 

$ ‘ 

k=lmr^=ïm  | {x'+y'+z' — (xcos.X4-,ycos.(*+zcos.v)’ j : 


telle  est  la  valeur  du  moment  d! inertie.  Mais  sous 
cette  forme  on  ne  voit  pas  comment  ce  moment 
varie  avec  la  direction  de  l’axe  par  rapport  au  système, 
ce  qu’il  importe  de  connaître. 


Digitized  by  Google 


( 34i  ) 

263<  Développons  l’expression  ci-dessus  de  k,  nous 
aurons 

k = ï/«  { — (x’cos.X+etc.  .+2^zcos.ucos.H-, . . j , 

Delà  nous  tirerons,  en  réduisant  et  en  remarquant  que 
l’on  peut  faire  sortir  X,,«,  v de  dessous  le  si^^ne  2,  qui  est 
relatif  aux  coordonnées  , 

k = sin  .’àI  /»j:*-j-sin.’fi2«»y’+sin .%  ïniz' — 2cos.,ucos.vï«y^s 
— 2cos.  vcos.  a2  mzx  —2coS.icOS.p2/7IJ~_y  : 

on  peut  encore  chasser  les  sinus  en  remarquant  que 
sin.*i=l — cos.’i=cos.’p+cos.’v, 

et  alors 

k = (cos.’p+cos.v’)2/«jt’+(  cos.*v+  cos.’k)Zmy' 
+(cos.’/+cos.V)2/7/z' — 2cos. jicos  iimyz — 2cos.vcos.i2//izjr 

— 2cos.icos.p2/7ixj'. 

Cette  équation  peut  se  mettre  'sous  une  autre  forme 
en  réunissant  tous  les  termes  qui  multiplient  un  cosi- 
nus ; alors  en  posant  , 

A=2///(.y’+z*),  B=2/«(z’+x’),  C=2/7i(x’+.y’),  D=2/7»j-z, 

E=2/7tzx,  F=ï//ix_y; 
A = Acos.’i+Bcos.’p+Ccos.’» — 2Dcos.pco$.v — 2Ecos.vcos.X 

— 2Fcos.icos.p. 

Cette  forme  permet  de  voir  comment  k varie  avec  la 
direction  de  l’axe  6xe. 

26i^. Cherchons  quelle  position  l’axe  doit  avoir  pour 
que  le  moment  d’inertie  soit  un  maximum  ou  un  mi- 
m‘/nu/7».Nous  pouvons,  à l’aidedel’équation  précédente, 
arriver  à cette  détermination  par  des  considérations 
géométriques.  Supposons  que  par  l’origine  des  coor- 
données on  mène  une  suite  d’axes  dans  toutes  les  di- 
rections, et  que  sur  chacun  d’eux  l’on  porte  unclon- 
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gueur  qui  soit  pour  tous  la  même  fonction  du  mo- 
ment d’inertie  correspondant  à cet  axe.  Le  lieu  géo- 
métrique des  extrémités  de  toutes  ces  longueurs  est 
une  certaine  surface  qu’il  est  facile  de  déterminer. 
Désignons  par»,  7 les  coordonnées  courantes  des  ex- 
trémités , on  aura 

a ^ 7 

C08.).=  . cos. IX  = , COS.V=  ■ — . 

et  la  valeur  de  k donnera  (1) 

= Aa*-f-BS’-fC7* — 2D^7 — 2Eyj. — 2Fxp , 

Aétantparhypothèsefonctionde  la  longueurj/a’-f-i’-i-y*, 
cette  équation  ne  renferme  que  les  inconnues  a,  7; 
par  conséquent  c’est  l’équation  de  la  surface  cherchée. 
Nous  disposons  arbitrairement  de  la  fonction  qui  mul- 
tiplie k,  nous  pouvons  donc  poser 

ou  -, 

\/ a'-t-^’-f-7’  = — , 

Vk 

c’est-à-dire  que  la  longueur  que  nous  portons  sur 
chaque  axe  est  égale  à l’unité  divisée  par  la  racine 
carrée  du  moment  d’inertie  correspondant  à cet  axe , 
l’équation  (1)  devient  alors 

Aa*+B^’+C7*— 2D?7  — 2Eï7— 2Fap=l , 
cette  équation  représente  une  surface  du  deuxième 
degré  douée  d’un  centre  ; or  k est  une  quantité  toujours 
positive  ; ainsi  n’est  jamais  infini  : donc  tous 

les  rayons  vecteurs  qui  aboutissent  à la  surface  ont 
des  valeurs  finies  : d’où  il  résulte  que  la  surface  est 
un  ellipsoïde  ; à son  plus  grand  axe  correspond  le 
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rainimum  rie  A , el  à son  plus  pelil  axe  correspond  le 
maximum  : les  axes  de  l’ellipsoïde  sont  appelés  axes 
principaux  du  corps  solide  , el  les  moments  qui  y 
sont  relatifs  se  nomment  moments  d’inertie  prin- 
cipaux. Chaque  moment  d’inertie  s’obtient  en  di- 
visant l’unité  par  le  carré  du  rayon  vecteur  dirigé 
suivant  l’axe  auquel  il  correspond. 

L’équation  de  l’ellipsoïde  se  simplifie  lorsqu’on  le 
rapporte  aux  trois  axes  principaux  , car  elle  ne  doit 
plus  contenir  de  doubles  produits  de  coordonnées. 
Donc  lorsqu’on  prend  pour  axes  de  coordonnées  les 
trois  axes  principaux  d’un  corps  solide,  on  a 

D=:ï;«y'z=0,  ¥,=  lmzx=(i,  F=ï/«xy'— 0, 
el  l’équation  de  l’ellipsoïde  se  réduit  à 
A»’4-B‘/+C7'=1. 

Quand  les  trois  conditions  précédentes  sont  rem- 
plies, les  axes  des  coordonnées  sont  les  trois  axes  prin- 
cipaux du  corps  solide  ; or  elles  le  sont  lorsque  le  mou- 
vement de  rotation  du  corps  solide  se  fait  autour  d’un 
des  axes  coordonnés  sans  qu’il  y ait  de  pression  contre 
cet  axe,  l’origine  étant  seulement  supposée  fixe.  Ainsi, 
lorsqu’un  corps  solide  tourne  autour  dun  axe  sans 
exercer  aucune  pression  sur  cet  axe  supposé  fixe  par 
l’origine  seulement,  de  sorte  que  tout  se  passe  cotâmes’ il 
était  entièrement  fixe  ; cet  axe  est  un  axe  principal. 

Si  l’ellipsoïde  devient  de  révolution  , deux  mouve- 
ments d’inertie  principaux  sont  égaux  , et  il  y a une 
infinité  de  systèmes  d’axes  principaux  : enfin  , s’il  de- 
vient xme  sphère  , chaf|ue  système  de  trois  axes  rec- 
tangulaires est  un  système  d’axes  principaux,  el  tous 
les  moments  d’inertie  sont  égaux  entre  eux.  _ 
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Les  axes  de  coordonnées  étant  quelconques , il 
suffit,  pour  trouver  les  moments  d’inertie  suivant  ces 
axes  , celui  des  x par  exemple,  de  faire f=0,  y = 0 

dans  l’équation  de  la  surface  : on  trouve  alors  A = — : 

a 

ainsi,  d’après  ce  que  nous  avons  établi  plus  haut,  A 
est  le  moment  d’inertie  demandé  ; de  même  B , C 
sont  les  moments  d’inertie  suivant  les  axes  des^  et 
des  2 : A,  B,  C deviennent  les  moments  d’inertie  prin- 
cipaux , quand  le  corps  solide  est  rapporté  à ses  axes 
principaux. 

265.  Après  avoir  montré  comment  les  moments  d’i- 
nertie varient  avec  la  direction  de  l’axe  fixe,  examinons 
comment  ils  sont  modifiés  suivant  la  position  de  l’ori- 
gine. Supposons  qu’on  la  transporte  en  un  point  dont 
les  coordonnées  soient  a,  b,  c;  soient  r„r!,  etc  , les  dis- 
tances des  différents  points  du  système  à un  axe  pas- 
sant par  cette  nouvelle  origine,  et  h,  le  moment 
d’inertie  relatif  à cet  axe.  D’après  ce  qui  précède  on 
aura 

K=ï/«r,’, 

or  r/  s’obtiendra  en  changeant , dans  Texpression  de 
r,  X,  jr,  Z en 

x—a,  y— b,  z—c, 

ainsi  < 

r'={x—aY+[y — b)'+{z—cy — { (jxos.Hj'cos.u-f-acos.v) 
— aco$.)k — bcos.fi — ccos.v  J ’=R" — 2ax — 2by — 2cz+r' 

-h  2(arcos.>-t-y'cos.g+zcos.v)  {rtcos.i+ècos.p+ccos.v). 
Si  on  pose  t 

R*=  a'+b’+c' — (acosA+bcos . fi+ccos.v)'  ; 
on  a donc , en  désignant  im par  M , 

K,=K+MR’-|-2  (acos.i-fè  cos.ft-(-ccos.v)  cos.*2mjt-J-2  («cos.X 
+b  cos  .fi+  c cos . v)  cos  .(*  i my+  2 (acosA+bcos./jt+ccos.v)  Imz 

— 2aXmx — 2blrny — 2c  irnz. 
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266. Si  l’on  suppose  que  la  première  origine  des  coor- 
données est  placée  au  centre  de  gravité  du  corps  so- 
lide, les  sommes  qui  entrent  dans  les  derniers  termes 
sont  nulles  ; et  on  a simplement  . 

K,=K+MR’. 

Â l’aide  de  cette  formule , connaissant  le  moment 
d’inertie  par  rapport  à un  axe  passant  par  le  centre  de 
gravité , on  obtient  ce  moment  d’inertie  par  rap- 
port à tout  autre  axe  parallèle,  et  cela  en  ajoutant  à 
celui  qui  est  connu  la  masse  du  corps  multipliée  par 
le  carré  de  la  distance  du  centre  de  gravité  au  nouvel 
axé. 

Donc , dans  un  corps  quelconque,  le  moment  d’i- 
nertie par  rapport  à un  axe  passant  par  le  centre 
de  grauité,  est  plus  petit  que  par  rapport  à tout  autre 
axe  parallèle.  Les  moments  d’inertie  par  rapport 
a deux  axes  parallèles  entre  eux , et  également  dis- 
tants du  centre  de  granité,  sont  égaux  entre  eux,  et 
leur  valeur  augmente  à mesure  que  les  axes  s'éloignent 
de  ce  point. 

S ni. 

Evaluation  des  moments  d’inertie  des  corps  solides. 

267.  La  formule  la  plus  commode  pour  cette  déter- 
mination est  ' 

A=-sin.’XiOTj:*-t-sin.’(iim^'’+sin.’72//w’ — 2cos.ucos.vî»y'Z 
— 2cos.ïcos.).îwizj: — 2cos.>cos.(iimxj'  : 

en  supposant  que  les  axes  des  coordonnées  coïncident 
avec  les  axes  principaux  , cette  formule  devient 

k = sin.’Xï  wjar’+sin  .’ji  îw^’+sin.’iï  niz'  : 
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posons  pour  simplifier 

G=  ïwjx’,  H = Z my',  I = z/«z’  ; 

(1)  i=Gsin.'A+Hsin.’uL4-lsin.’v, 


alors 


telle  est  la  formule  dont  nous  allons  faire  usage. 

268.  Considérons  un  solide  terminé  par  deux  surfaces 
z—z^,  .z=Z,  deux  cylindres^  = /o,  y=Y,  et  deux 
plans  .r  = x„,  x*=  X (le  plan  des  xy  étant  horizontal), 
et  cherchons  à déterminer  G,  H,  I.  Soit  v le  volume 
d’un  élément  du  corps  solide , » sa  densité  ; p et  sont 
fonctions  des  coordonnées  xyz  de  cet  élément , et  en 
appelant  m sa  masse , m — par  conséquent 

G=iç,vx'=vo^x'+t'^,x',  etc. 

en  appelant  p,,  a; , af,  etc.,  les  mêmes  quantités 
relatives  aux  divers  éléments.  Or  on  démontre  dans  le 
calcul  infinitésimal  que 

çX  rY  rZ 

/IJ^,r,z.H-etc..=  I I \ J\xyz)drdydx, 
3' J 

donc 

, X çY  rZ  nX  ^Y  rZ 

G=  111  ^x'dzdydx  =1  a:’  j | fdzdy  dx  : 

posons 

fZ 

I I P dzdyz=i^  ; 

Jj'oJ  2o 

p.  représentera  la  masse  d'unesection  faite  dans  le  corps 
par  un  plan  perpendiculaire  à l’axe  des  x,  p étant  la 
densité  uniforme  pour  les  points  de  cette  section  •• 
alors 

fX 

( J I fj.x  dx , 

} x„ 
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n est  généralement  fonction  de  J?;  ainsi  on  pourra  ob- 
tenir cette  intégration  et  déterminer  G : dans  le  cas 
où  P est  constante , ona  ,u=f,U,  U désignant  l’aire  de 
la  section  ; alors  on  a 

(2)  G~  I Vjr'dx, 

on  déterminera  d’une  manière  analogue  les  quantités 
H et  I. 

269.Sujg||6ons  qu’on  veuille  obtenir  le  moment  d’i- 
nertie d’ui^arallélipipède  rectangle  homogène , par 
rapport  à un  axe  passant  par  son  centre.  Soit  a,  b,  c, 
les  trois  côtés  du  parallélipipède  : prenons  les  axes 
des  coordonnées  respectivement  parallèles  à ces  côtés. 
Dans  ce  cas , tout  sera  symétrique  de  part  et  d’autre 
des  plans  coordonnés,  et  l’ellipsoïde  dont  la  construc- 
tion détermine  le  moment  d’inertie  sera  lui-méme 
symétrique  par  rapport  à ces  axes  : les  axes  des  coor- 
données , d’après  cela  , seront  les  axes  principaux , car 
alors  on  aura 

zmyz=0,  ÏTOZX=0,  '.mxy  = a . 
ainsi  pour  déterminer  le  moment  d’inertie  dont  il 
s’agit , nous  pourrons  employer  la  formule  (1),  dans 
laquelle  il  faut  commencer  par  obtenir  les  valeurs  de 
G,H,Î. 

Pour  obtenir  G , remarquons  que  dans  (2)  il  faudra 
faire 


O O ’ ^ 


a 

2 ’ ■■  2 ’ 
U est  constamment  égala  bc , ainsi 


G—Ocf,  ^ x’dx=20c!>^  x'dx  f 
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x'^dx  est 


3 ’ 


l’intégrale  déOnie  est  — , et  par  suite 

bca^ 

G=,-f5-  : 

mais  y étant  le  volume , et  M la  masse  du  parallélipi- 
pède  on  a 

\=abc,  M.=pabc  , ^ * 


donc  G : 


ainsi 


Ma’ 

12 


, on  aurait  de  même 

H-—  i-iîîf! 

“ 12  ’ ~ 12  ’ 


(3)  A=M 


a’sin  .’X+i'sin  ’fi-|-c’sin.'ï 


12 


Si  le  solide  devient  un  cube 


, Ma’  ......  Ma’ 

k=  — (sin.  H-sni.  fi+sm.  v)  = , 

12  6 


car 


sin.’)v+sin.’w+sin.’v=3  — (cos.’x-l-cos.’fi-fcos.’v)  = 2. 

On  peut  facilement  obtenir  le  moment  d'inertie 
par  rapport  à l’une  des  arêtes  du  parallélipipède , 
et  le  déduire  du  précédent.  Pour  avoir  le  moment  d’i- 
nertie par  rapport  à l’axe  des  x , il  suffit  de  faire 
dans 


(3)  x = 0,  [x=-,  v=- , 


et  .-dors  on  trouve 


*=M 


b'+c' 

12 
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pour  avoir  le  moment  d’inertie  h,  par  rapport  à 
l’aréte  parallèle  à l’axe  des  x , il  suffit  d’ajouter  à % le 
produit  MR’  : or  ici  . 


R*= 


b'+c' 
4 ’ 


ce  que  l’on  peut  voir  en  introduisant  les  hypothèses 
précédentes  dans  la  valeur  de  R , et  en  remarquant 
que  dans  cette  valeur  générale  les  lignes  a,  b,  c sont 
doubles  de  celles  que  nous  désignons  ici  par  les  mêmes 
lettres.  On  aura  donc 


è.=M 


b'+c’ 


on  déterminerait  avec  la  même  facilité  les  moments 
d’inertie  par  rapport  aux  arêt  es  b et  c. 

270.  Cherchons  maintenant  le  moment  d’un  ellip- 
soïde homogène,  relatif  à un  axe  passant  par  son 
centre.  Soient  a,  b,  c les  demi-axes  de  l’ellipsoïde,  son 
équation  sera 


On  voit  encore  ici  que  les  axes  de  l’ellipsoïde  pris 
pour  axes  des  coordonnées , sont  les  axes  principaux. 
Ici 

jTo=  — a,  X=a,  U=7rï>c^l  — ’ 

ainsi 

G=pj"  J* 

posons  x = as,  alors 

x=a’s^,  x‘dx  = a's^ds  , 


i 


ii 


( 35o  ) ' ■ I 

y=it(,aùc^  (1 — s’)5’ri*=27rpa'^c^  s'ds — 2îrpa’i'C^  t*ds 


et 

G 


=r  - îzpa^bc — ^ n bc=2TTpa^bc  ( - — - J = 

3 ‘ 5 \3  5/ 

4' 

— ■Koa'bc 
15  ‘ 

a 

or 

• f 

4 

M=  - izpabc , 

donc 

G=  - Mfl’ , 
5 ’ 

•i  • - - 

w 

de  même 

H=  I= 

5 5 

À ’ * 

f 

et  par  suite 

, a’sin.*À-h6’sin.V+c’sin.’v 

* ■ 

5 

f.'; 

si  l’ellipsoïde  devient  une  sphère 

i • 1 

k=--yia\ 

5 

alors  a est  le  rayon  de  la  sphère , et  h est  constant. 

< ■ 


I ; 


Fig  79  formule  générale  s’applique  également  aux 

solides  de  révolution  ; mais  dans  ce  cas  on  peut  arri- 
ver à une  formule  plus  simple. 

Le  plan  des  étant  horizontal , et  l’axe  des  z ver- 
tical , considérons  un  solide  de  révolution  engendré 
par  une  surface  terminée  par  une  courbe  PQ , deux 
plans  PM,  QN , perpendiculaires  à l’jixe  des  x pris 
pour  axe  de  révolution , et  cherchons  le  moment 
d’inertie  par  rapport  à cet  axe.  Prenons  une  tranche  de 
volume  comprise  entre  deux  ordonnées  mp , nq  ou 


f • ; 


?.. 


... 


f 'C’0<iv 
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/et  /+  correspondants  aux  abscisses  x et  x-^^x , 
et  cherchons  le  moment  d’inertie  de  cette  tranche  : 
pour  cela  , décomposons-la  en  zones  comprises  entre 
deux  cylindres  dont  les  rayons  sont  /•  et  r+Ar.  Une  zone 
aura  pour  volume 

^!^x  I (r+A/-)’— r’  I = 2r:rA/-Ajr  (1+t). 

Kn  nommant  s Iji  densite  du  solide  de  révolution  que 
nous  supposerons  dépendre  de  ;•  et  de  x,  on  aura  pour 
la  masse  de  cette  zone 

2fftrArAa:(l+i)  ; 

or  A/-  est  trèsqietit , on  peut  donc  sans  erreur  sensible 
supposer  que  tous  les  points  de  la  zone  que  nous  con- 
sidérons sont  distants  de  r de  Taxe  des  x : ainsi  on 
aura  le  moment  d’inertie  de  cette  zone  en  multi- 
pliant sa  masse  par  r\  et  ce  moment  sera 

2n(/r’ArAj:(l-)-e). 

Le  moment  d inertie  de  1 ensemble  des  zones  qui  for- 
ment la  tranche  du  solide  de  révolution  comprise 
entre  pm  et  qn,  sera 

2rrAar2p/’’Ar{l-(-«)  ; 

or,  lorsque  l’épaisseur  des  zones  qui  forment  la  tranche 
devient  infiniment  petite,  la  somme 

ïpr’A/^l-t-e), 

revient  à l’intégrale  /:  ordr,  les  limites  de  r étant 
v = o et  r-=.y  ordonnée  de  l’élément  pq  : d’après  cela 


■j: 


. J 

■ 


•i’TAj'  I p/Jrf/- , 


iv-»  : 


T ■ > 

" "y- 


V -• 


* ' 


i/. 


•-  . . . ^ * 4 ^ 


T' 


■ 

■ > .. 

:yGo<jsle 
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est  le  moment  d’inertie  de  la  tranche.  $i  on  pose 

Cy 


f 


pr^dr=zF[Jc), 


le  moment  d’inertie  sera 

2î:F(a:)  Ai’ , 

et  en  passant  à lu  limite,  c'est-iù-dire  en  supposant 
les  tranches  iuliniment  minces 

rX 

F(jr)rfx  ; 


27rf  1 

J Xo 


donc  le  moment  d’inertie  du  solide  de  révolution 
sera 


f'' 


pr^drdx  : 


mais  en  admettant  que  p est  seulement  fonction  de  x , 
alors 

I pddr=p—  et  ^=-1  py*dx, 

V O J •Z’q 

et  comme  y est  fonction  de  x , si  le  solide  est  ho- 
mogène , on  aura 


Jlxfdx  y 


formule  que  l’on  pourrait  déduire  du  cas  général. 

272.  Appliquons  ce  résultat  à une  sphère  dont  le  cer- 
cle générateur  a pour  équation  = R*  : dans  ce  cas 

et  par  suite 

TT 

k—  ^ P J (R* — x')'dx  = "P  J (R’ — • 
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posons  pour  intégrer  X = Rs  ; alors  les  limites  corres- 
pondantes àx  =0,  x = Rsontf  = 0,  s = l,etona 

R’ — x’=R’(l— s’)  , dx=Kds, 

donc 

puisque  > 

M = î,rpR>. 

3 


273.  Si  le  solide  de  révolution  est  un  cylindre  ayant 
pour  axe  l’axe  des  x , et  R pour  rayon  de  sa  base  ; 
alors  y = R et  le  moment  d’inertie. 


1 

dx. 


et  en  posant  Xo  = 0,  X = A (hauteur  du  cylindre), 
/t=-7rpR<A=  ÎmR’, 
puisque  M=itpR’A. 

27A.S’ils’agit  d’un  cône  circulaire  ayant  son  sommet 
à l’origine , pour  axe  l’axe  des  x,  et  R pour  rayon  de 
sa  base  et  h pour  hauteur  ; alors 

^_R  R 

X h 

donc 


- = - ou 


1=1, *1' 
2 J 


x‘dx=  ^ 7rpR‘A=  1 MR\ 
10  10  ’ 


puisque 


-i-  •'■■■ 


M = -«R'Ap. 

3 ■ 


•T' 


■ . 


23 
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275.  Considérons  pour  dernière  application  un  pa- 
raboloïde  de  révolution  ayant  pour  équation  y* =ao:. 
Dans  ce  cas 


h étant  la  hauteur  ou  sa  plus  grande  abscisse  : on 
tire  de  là 

or,  le  volume  du  paraboloïde  ayant  pour  hauteur  h est 

V C*  J 

V=irl  ^’<tr  = «ral  xdx=iit~ , 

donc 

*=  ÎMoA. 

3 

S IV. 

Mouvement  de  rotation  d’un  corps  pesant  autour  tï un 
axe  horizontal.  — Pendule  composé. 

276.  Nous  avons  vu  que  la  formule  générale  qui 
convient  au  mouvement  d’un  corps  autour  d’un  axe 
fixe  quelconque  est 

= (P  o)Cos.(P,«)+P'u'cos.(P',iu')+etc.  I , 
ou 

(1)  =Xrfj:+Yc^+2<fz+X'<£r'+etc.  : 

Supposons  l’axe  des  x vertical , celui  des^y  horizontal , 
et  considérons  le  mouvement  d’une  masse  solide  qui 
tourne  autour  d’un  axe  passant  par  l’origine  et  per- 
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pendiculaire  au  plan  xy^  ; cette  masse  n’étant  sou- 
mise qu’à  l’action  de  la  pesanteur. 

Décomposons  le  corps  solide  en  une  inBnité  de 
petits  corps  dont  les  masses  soient  m,  m , etc. , et  les 
coordonnées  y etc.  : soit  de  plus  r,  r',  r",  etc. , 

les  distances  de  ces  masses  à l’axe  de  rotation, 
w , u',  u",  etc. , les  vitesses  correspondantes  , et  7 la 
vitesse  angulaire  : d’après  ces  suppositions  on  a 

u=r7,  «"=r7",  etc., 

et  par  suite 

etc., 

ajoutant  ces  égalités  membre  à membre , et  différen- 
tiant,  il  vient 

mtidoi+m'u'duî+etc.,  ={/n/'+»n'r'’+etc.,)  ydy=kydj, 
par  conséquent 

kydy  = Xdx+Ydy+Zdz+lS!dx' + etc. , 
or,  dans  le  cas  qui  [nous  occupe , 

X=mg-,  Y=0,  Z=0,  X'=m’g,  Y'=0,  Z'=0,  etc.  ; 
ainsi  l’équation  précédente  revient  à 

kydy=g{mdx-\~m'dx'+elc.)  : 

telle  est  l’équation  du  mouvement'  dont  l’intégration 
fera  connaître  la  variation  des  forces  vives  dans  un 
temps  donné. 

277.  Le  deuxième  membre  de  cette  équation  peut  se 
transformer  et  se  simplifier  ; en  eüet , $ étant  l’ab- 
scisse du  centre  de  gravité  du  corps , on  a 

M S =mx+m'x!  + etc. , 

d’où 

etc., 
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ainsi  l’équation  se  réduit  à 

hf(tf=gyidl^  : 

telle  est  l’équation  simpli&ée  du  mouvement  d’un 
corps  solide  autour  d’un  axe  horizontal , et  l’on  voit 
que  ce  mouvement  a lieu  comme  si  toute  la  masse  était 
concentrée  au  centre  de  gravité  : on  peut  encore  lui 
donner  une  autre  expression  , car  k = 2mr*  ; ainsi  on 
peut  poser  le  = MR’ , d’où  l’on  tire 

et  en  divisant  par  M , 

(2) 

278. Un  corps  solide  d’une  figure  quelconque,  oscil- 
lantautour  d’un  axe  horizontal  est  nommé  pendule  com- 
posé par  opposition  au  pendule  simple , formé  par  un 
seul  point  matériel  suspendu  à un  fil  sans  masse.  Ainsi 
l’équation  (2)  convient  parfaitement  au  pendule 
composé  ; mais  pour  ramener  cette  équation  aux  os- 
cillations du  pendule , nommons  0,  l’angle  de  la  verti- 
cale avec  la  droite  qui  va  de  l’origine  au  centre  de 
gravité  de  la  masse  que  l’on  fait  osciller  à l’origine  du 
mouvement , et  0 l’angle  de  ces  deux  ligues , à un  in- 
stant quelconque  du  mouvement.  L’intégration  de 
l’équation  (2)  entre  les  deux  instants  correspondant  à 
ces  deux  positions  donne 

R’7’=2g(î-^J  ; 

or  si  on  nomme  p la  longueur  du  pendule , c’est-à-dire 
la  ligne  qui  va  de  l’origine  au  centre  de  gravité  de  la 
masse , on  a 

Ç=pC08.  0,  Ç,=  pCOS.0o, 

et  par  suite 

R’yJtsr^gp  (cos.  0 — COS.0o),  =^7  (COS.0— COS.0.)  , 

R 
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(cos.O — COS.6J' 


de  plus  s étant  l’espace  parcouru  par  le  ceutre  de  gra- 
vi té , on  a 


voilà  l’équation  cherchée,  et  qui  donne  une  relation 
entre  le  temps  d’une  oscillation  et  l’angle  que  fait  avec 
la  verticale  la  ligne  qui  va  de  l’origine  ou  du  point 
de  suspension  au  centre  de  gravité  de  la  masse. 

279.  Comparons  maintenant  cette  équation  avec 
celle  obtenue  dans  le  cas  du  pendule  simple.  Or,  si 
dans  l’équation  précédente , on  pose  R =p,  on  tombe 
sur  l’équation  cherchée , 


s=p(0 — S,), 

et  par  conséquent  en  diflérentiant 


la  précédente  donne  y = ^ , et  substituant  dans  la 

valeur  de  7 , on  obtient 


d’où  l’on  tire  enfin 


\ 
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De  plus , si  dans  l’équation  (3)  on  fait  (5)  — = 
devient 


d9 

(cos.6— cos.Qo)» 


/ 

P 


elle 


équation  tout  à fait  semblable  à (&)  : ainsi,  le  pendule 
composé  oscille  comme  un  pendule  simple  dont  la 
R* 

longueur  serait  — . L’extrémité  de  cette  longueur, 
P 

dont  le  mouvement  a lieu  comme  si  elle  était  indépen- 
dante des  autres  points  du  système,  se  nomme  centre 
d oscillation  : il  y a évidemment  une  infinité  de  cen- 
tres doscillation  situés  sur  une  ligne  menée  parallè- 
lement à taxe  à la  distance  f,  dans  le  plan  passant 
par  le  centre  de  gravité. 

280.  Soit  maintenant  MR"  le  moment  d’inertie  du 
corps  par  rapport  à un  axe  passant  par  le  centre  de 
gravité , et  parallèle  à l’axe  de  suspension  : alors  le 
moment  d’inertie 

*=MR’=MR"=Mp’ , 

d’après  ce  qui  a été  démontré , et  par  suite  R’  = R'‘-f-  p*: 
substituant  cette  valeur  de  R*  dans  (5),  il  vient 

R'* 

P— — +P. 

P 

ou 

R*  , 

— =p— p=p„ 

P 

ou  enfin  R'*  = pp,,  p,  est  la  distance  du  centre  de  gravité 
au  centre  d’oscillation.  R'*  étant  indépendant  de  la 
position  du  centre  de  suspension , le  produit  pp.  en 
pst  aussi  indépendant,  et  il  en  résulte  que  si  l’on  donne 
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à P la  valejar  de  p,,  p,  prendra  celle  de  p , c’est  en  cela 
que  consiste  la  réciprocité  des  centres  de  suspension  et 
<V  oscillation. 

281.  Il  existe  d’ailleurs  dans  un  corps  solide  une  infi- 
nité de  lignes  telles  qu’en  les  prenant  pour  axes  de  sus- 
pension , ce  corps  fera  constamment  autour  de  ces 
lignes  des  oscillations  dont  les  durées  seront  toigours 
égales  entre  elles.  Désignons  par  o,  p,  y,  les  angles  que 
forme  avec  les  trois  axes  principaux  qui  se  croisent  au 
centre  de  gravité  du  corps,  une  parallèle  à l’axe  fixe 
menée  par  ce  centre  de  gravite,  et  par  A,B,C  les 
moments  d’inertie  pris  par  rapport  à ces  axes  prin- 
cipaux. On  aura 

Mè*= A cos.’a+B  cos.*p+C  cos.  *y , 


et  par  conséquent 

A cos . *a+B  cos  .*P+C  cos . *y+Mp’ 

’ 

pour  la  longueur  du  pendule  simple  dont  les  oscilla- 
tions auraient  une  durée  égale  à celle  du  corps 
proposé.  Or  on  peut  faire  varier  d’une  infinité  de  ma- 
nières les  valeurs  des  quantités  «,  p,y  etp,,en  conser- 
vant toujours  la  même  valeur  à l’expression  pré- 
cédente. 

Soit  A le  plus  petit  des  trois  moments  d’inertie 

A,B,C  à valeur  égale  pourp,  la  plus  petite  valeur  de 

i>  ' ’ t A+Mp  , . . 

1 expression  précédente  sera  — — , et  le  minimum 


de  cette  dernière  expression  répond  à la  valeur 

i 

un  corps  solide  exécute  les  oscillations  dont  la  durée 


M 


: ainsi  les  axes  de  suspension  autour  desquels 


( 36o  ) 


est  la  moindre  possible , sont  parallèles  à celui  des 
axes  principaux  passant  par  le  centre  de  gravité  au- 
quel répond  le  plus  petit  des  trois  moments  d’iner- 
tie , et  sont  distants  de  cet  axe  principal  de  la  quan- 
tité : la  longueur  du  pendule  simple  dont  les  os- 


cillations ont  cette  moindre  durée  est  2 

M 


Du  reste  il  est  facile  de  voir  que  si  dans  le  plan 
mené  par  le  centre  de  gravité  perpendiculairement  à 
taxe  de  rotation , on  trace  du  centre  de  gravité  deux 
cercles  avec  les  rayons  le  premier  sera  la  base  (T un 

cylindre  droit  dont  les  génératrices  sont  des  axes 
de  suspension  synchrones,  et  Vautre  le  lieu  des  bentres 
d oscillation  correspondants,  et  réciproquement. 
(Théorème  d’Huyghens.  ) En  changeant  la  direction 
de  Taxe  de  rotation , on  trouve  un  autre  système 
d’axes , en  sorte  que  ces  diilérents  systèmes  seront  tan- 
g^tsàdeux  sphères  concentriques  autour  du  centre 
de  gravité  : ainsi , dans  tout  corps  solide  il  existe  une 
infinité  et  axes  autour  desquels  les  oscillations  sont 
synchrones,  ce  que  nous  avons  déjà  démontré. 

282.  Nous  avons  vu  que  le  pendule  composé  se  ra- 
mène à un  pendule  simple;  ainsi,  en  supposant  les 
oscillations  très-petites , l’équation  relative  sera 


voyons  maintenant  comment  cette  équation  peut  servir 
à déterminer  la  quantité  g : on  peut  compter  le  temps 
qu’emploie  à faire  une  demi-oscillation  le  pendule 
dont  on  mesurera  la  ligue  p',  c’est-à-dire  la  distance  du 


/ 
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centre  d’oscillation  au  centre  de  suspension  , ainsi  tout 
est  connu  dans  cette  formule , on  en  tire 


J g 


donc  g=fl 


(2T)’ 


Le  temps  d’une  demi-oscillation  s’obtient  en  divisant 
le  temps  employé  à faire  un  certain  nombre  de  demi- 
oscillations  par  ce  nombre.  A Paris , on  a trouvé  pour 
le  pendule  qui  fait  ses  demi*oscillations  dans  une  se* 
conde  99384  : ainsi 


g-=0m,99384  (3,1*159)’ , 

d’où  g = 9“,8088.  Donc  l’espace  parcouru  paruncorps 
pesant  pendant  la  première  seconde  de  sa  chute  est 
4,9044. 


CHAPITRE  VII. 

MOUVEMENT  o’uN  SYSTÈME  INVARIABLE  AUTOUR  d’uN 
POINT  FIXE. 


S I". 


Propriétés  du  mouvement  tTun  système  invariable  entière- 
ment libre  • axe  instantané  de  rotation. 


283.  Si  plusieurs  points  matériels , invariablement 
liés  entre  eux , se  meuvent  dans  un  plan , et  si  les  vi- 
tesses de  deux  de  ces  points  deviennent  nulles  à un 
instant  déterminé  du  mouvement , les  vitesses  de  tous 
les  autres  points  seront  nulles. 
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Fig.  8ï.  En  effet,  soient  A, A', A"  trois  points  du  système, 
et  A, A'  ceux  dont  les  vitesses  sont  nulles;  appli- 
quons en  A"  une  force  quelconque  P,  et  décompo- 
sons cette  force  en  deux  autres  Q,Q'  dirigées  suivant 
AA"  et  A" A'  : nous  pouvons  considérer  ces  deux  forces 
comme  appliquées  en  A et  A'  : dès  lors  il  y a deux  sys- 
tèmes P et  QjQ'de  forces  équivalentes  et  en  vertu  du 
principe  de  Dalembert , si  u,»',»"  sont  les  vitesses  des 
trois  points , on  aura  l’équation 

Pw"  cos,  (P,w'')  = Qm cos. ( Q,m)-)-QV  cos.  (Q',w'), 

Si  u,wV'  sont  des  vitesses  virtuelles , on  peut  les  con- 
sidérer comme  telles , puisqu’elles  sont  compatibles 
avec  les  liaisons  du  système  : les  vitesses  o),(o'  étant 
nulles , l’équation  précédente  se  réduit  à 

Pw"cos.  (P,«é")=o  ouw"=o, 

puisque  la  force  P est  arbitraire  en  intensité  et  en  di- 
rection. Ce  que  nous  venons  de  dire  du  point  A", 
s’appliquant  à tout  autre , le  principe  est  démontré. 

Nous  allons  démontrer  maintenant  que , si  seule- 
ment la  vitesse  d’un  point  devient  nulle  à un  instant 
du  mouvement , la  vitesse  de  chacun  des  autres  points 
est  perpendiculaire  et  proportionnelle  à la  ligne  menée 
du  point  en  repos  à celui  dont  il  s’agit. 

Fig.  83.  Soit  A le  point  en  repos  et  A'  un  autre  point  quel- 
conque du  système.  Appliquons  en  A une  force  quel- 
conque P dirigée  suivant  AA',  cette  force  pourra  être 
considérée  conune  appliquée  en  A',  et  produira  le 
même  effet.  Si  ùom,  nous  représentons  par  »,«'  les 
vitesses  des  points  A, A',  nous  aurons , en  exprimant 
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que  le  système  P appliqué  en  A'  est  équivalent  au  sys- 
tème P appliqué  en  A , 

Pu  cos.  (P,0>)  = Po>’  cos.  (P,*)') 

et  comme  o>  = 0 , il  en  résulte 

Pw'cos.  (P,w')=o.  ou  bien  cos.  (P,u')  =»o , 

puisque  nous  supposons  qu'on  n’a  pas  w'=0  ; donc  la 
vitesse  w'  est  perpendiculaire  au  rayon  vecteur  qui 
joint  le  point  A au  point  A',  et  la  première  partie  du 
principe  est  démontrée. 

Soit  toujours  A le  point  dont  la  vitesse  est  nulle,  Fig.  84- 
et  A',A"  deux  autres  points  quelconques.  Appliquons 
sur  le  rayon  vecteur  AA'  considéré  comme  bras  de 
levier,  un  couple  dont  les  forces  soient  dirigées  sui- 
vant les  vitesses  des  points  A, A'  ; appliquons  de  même 
sur  AA"  un  autre  couple  dont  le  moment  soit  équiva- 
lent au  premier;  en  nommant  r',/^'  les  bras  de  levier, 

AA', AA",  Q,Q'  les  forces  des  couples , on  aura  d’a- 
bord (1)  Qr'=QV';  or,  ces  deux  couples  forment  des 
systèmes  équivalents,  ainsi  pour  les  vitesses  virtuelles 
quelconques  et  par  suite  pour  les  vitesses  ellectives 
du  système , qui  sont  aussi  virtuelles , on  aura 

Qm'  cos.  ( Q',w')  = Q'u"  cos.  ( Q',w") , 
or 

cos.  (Q,w')=cos.  (Q',«")  = l ; 

donc  Qcü'=Q'ai",  et  divisant  cette  équation  par  (1),  il 
fj  tJ' 

vient— = ce  qui  établit  la  deuxième  partie  du 
principe. 

Passons  maintenant  au  cas  de  plusieurs  points  ma- 


t 
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Fig.  85.  lériels  invariablement  Liés  entre  eux , et  qui  se  meu- 
vent dans  J’espace.  On  démontrera,  avec  la  même 
facilité  que  dans  le  cas  d’un  système  plan , lorsque 
les  vitesses  de  trois  points  deviennent  nulles  à un 
instant  du  mouvement , il  en  est  de  même  des  vitesses 
de  tous  les  autres  points  ; car,  en  décomposant  une 
force  quelconque  P,  appliquée  en  A'"  en  trois  autres 
Q,Q',Q",  on  aura 

Pw"'cos.  (P,w’")  = Qw cos.  (Q,m) -j- Q’w'cos.  (Q',w') 

+ QV'cos.  (Q".«"), 

équation  qui  se  réduit  à »'"=0. 

Lorsque  la  vitesse  d’un  seul  point  devient  nulle,  la 
vitesse  de  chacun  des  autres  points  est  perpendicu- 
laire au  rayon  vecteur  correspondant. 

Cela  est  évident , car  chaque  point  décrira  une 
courbe  sphérique  autour  du  point  dont  la  vitesse  est 
nulle,  et  sa  propre  vitesse  sera  dirigée  suivant  la 
tangente  à cette  courbe,  et  sera  par  conséquent  per- 
pendiculaire au  rayon  vecteur  qui  est  le  rayon  de  cette 
sphère.  On  pourrait  d'ailleurs  le  démontrer  comme 
dans  le  cas  du  plan. 

28&.  Lorsqu’un  système  invariable  se  meut  autour 
d’un  point  fixe  instantanément,  ce  qui  a lieu  dans  le  cas 
précédent , on  peut  toujours  mener  par  ce  point  un 
axe  autour  duquel  on  peut  considérer  le  mouvement 
comme  s’elFectuant. 

Fig.  86.  Soit  O le  point  dont  la  vitesse  est  nulle,  et  A,Â' deux 

points  quelconques  du  système , menons  par  ces  points 
des  plans  perpendiculaires  à leurs  vitesses  ; ces  plans 
se  couperont  suivant  une  droite  OD,  qui  passera  né- 
cessairement par  le  point  O , et  nous  allons  démontrer 


I 
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qu’un  point  quelconque  de  cette  droite  a aussi  une 
vitesse  nulle. 

En  eilet , menons  les  lignes  DA, DA'  et  dans  le  plan 
ADA',  appliquons  en  D une  force  P,  que  nous  dé- 
composerons en  deux  autres  Q,Q'.  dirigées  suivant 
DA  et  DA' , le  système  P sera  équivalent  au  système 
Q,Q',  donc  en  appelant  u la  vitesse  du  point  D,  et 
w,(u'  celles  de  A,  A',  on  aura 

Pû  cos.  ( P, Il  ) 3=  Qu  cos.  ( Q,«)+Q'  u'cos.  (Q',u') 

pour  des  vitesses  virtuelles  quelconques  , et  par  suite 
pour  les  vitesses  effectives.  Or,  le  deuxième  membre 
de  cette  équation  est  nul,  car  cos.  (Q,o))=o,  cos. 
(Q',w')=rO,  donc  Pft  cos.  (P,fl)  = o,  ce  qui  revient  à 
n=o,  puisque  P est  quelconque,  si  l’angle  (P,n)  ne 
peut  pas  être  droit  : or,  c’est  ce  qui  arrive , car  P étant 
dans  le  plan  ADA',  il  faudrait  que  OD  fût  parallèle  à 
P,  ce  qui  est  impossible,  puisque  OD  rencontre  le 
plan  de  P,  et  ne  peut  se  trouver  dans  ce  plan.  On 
pourra  donc  considérer  le  mouvement  comme  s’effec- 
tuant autour  de  l’axe  OD  ; cet  axe  qui  change  à chaque 
instant  se  nomme  l’axe  instantané  de  rotation. 

285.  Il  nous  reste  à faire  voir  qu^  les  vitesses  des 
points  sont  proportionnelles  aux  distances  de  ces  points 
à l’axe  instantané  de  rotation. 

Soit  toujours  O le  point  dont  la  vitesse  est  nulle,  et  Fig.  87. 
OD  l’axe  instantané  de  rotation.  Abaissons  sur  OD  les 
perpendiculaires  AE,  A'£',dedeux  points  quelconques 
du  système,  et  sur  ces  perpendiculaires  comme  bras  de 
levier,  appliquons  des  couples  dont  les  forces  soient 
dirigées  suivant  les  vitesses  et  dont  les  mouvements 
soient  égaux  : et  d’abord  il  est  nécessaire  d’observer 
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que  la  ligne  OD  sera  la  commune  intersection  de  tous 
les  plans  passant  par  les  points  du  système , et  per- 
pendiculaires aux  vitesses  de  ces  derniers , car  si  tous 
ces  plans  ne  se  coupaient  pas  suivant  une  même  li- 
gne droite,  il  y aurait  dans  le  système  trois  points 
non  en  ligne  droite,  dont  les  vitesses  seraient  nulles, 
ce  qui  entraverait  l’état  de  repos  de  tous  les  autres 
points.  Cela  entendu , il  est  évident  que  les  deux 
couples  formeront  deux  systèmes  équivalents.  En  ex- 
primant cette  condition  au  moyen  du  principe  de 
d’Alembert,  et  remarquant  que  les  forces  appliquées  à 
l’axe  OD  ne  produisent  aucun  effet , on  aura  l’équation 

P«  cos.  ( P,ù>)  = P'w'  cos.  ( P',«'  ) ; j 

or,  les  forces  étant  dirigées  suivant  les  vitesses  , 

cos.  ( P,w)  = cos.  ( P'm'  ) = 1 . 

ainsi , PwssPV,  d’ailleurs  l’égalité  des  mouvements 
des  couples  donne  Pr=P'r',  et  ces  deux  équations 

divisées  l’une  par  l’autre  produisent— = *^,  ce  qu’il 

fallait  démontrer. 

Ces  principes  généraux  étant  posés , nous  allons 
chercher  les  équations  qui  déterminent  le  mouve- 
ment d’un  système  invariable  autour  d’un  point  fixe. 

SH. 

Équations  du  mouvement  d!un  système  invariable  autour 
d'un  point  fixe. 

286.  Ce  qui  précède  étant  bien  établi , supposons 
que  des  forces  motrices  données  agissent  sur  fous  les 
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éléments  du  système  ou  du  mobile , et  cherchons , en 
étjard  à ces  forces , les  équations  différentielles  de  son 
mouvement  autour  d’un  point  lixe. 

Par  le  centre  fixe , menons  une  droite  parallèle  à la 
direction  du  moment  linéaire  principal  delà  quantité 
de  mouvement , prenons  cette  droite  pour  axe  des  x, 
et  pour  axes  des  y et  des  z , deux  droites  quelcon- 
ques perpendiculaires  entre  elles,  et  passant  par  le 
centre  fixe  pris  pour  origine  des  coordonnées , dans 
un  plan  perpendiculaire  à l’axe  des  x ; traçons  ensuite 
les  trois  axes  principaux  du  système  invariable  et  re- 
latif au  centre  fixe  : en  nommant  x,j,z  les  coordon- 
nées d’un  point  dont  la  masse  est  m et  x,  ,y,  , celles 

relatives  aux  trois  axes  principaux  , on  aura 

(1)  D = ïmy^z^=o , E = = o , F = 2 w xy^=o. 

Pour  avoir  les  équations  du  mouvement  nous  pro- 
jetterons successivement  sur  l’axe  invariable  des  x, 
1°  le  rayon  vecteur  qui  va  de  l’origine  au  point  dont 
la  masse  est  m ; 2°  la  vitesse  de  ce  point  ; 3°  le  mo- 
ment linéaire  de  cette  vitesse  : nous  chercherons  deux 
expressions  de  ces  projections , et  nous  aurons  un 
nombre  suffisant  d’équations. 

Soit  r le  rayon  vecteur  correspondant  ,au  point 
dont  il  s’agit , il  sera  déterminé  par 

(2)  r'—  X'  +y -f- 3*  = x'  -f-  z', 

et  il  aura  pour  cosinus  de  son  angle  avec  l’axe  des  x--, 

r 

cherchons  une  autre  expression  de  ce  cosinus. 

étant  les  angles  de  l’axe  instantané  de  rotation 
avec  les  axes  principaux , et  r la  vitesse  angulaire  du 
système  autour  de  l’axe , r cos.  r cos.  , r cos.  v se- 
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ront  les  projections  de  cette  vitesse  sur  les  axes  prin-» 
cipaux  , désignées  par  u,v,w.  Ainsi 

(3)  wjr  — vz.,  «Z,  — UX,  — MX, 

représenteront  les  projections  du  moment  linéaire  de  la 
vitesse  angulaire  sur  les  axes  principaux,  et , en  vertu 
de  ce  qui  a été  démontré,  celles  de  la  vitesse  « sur 
les  mêmes  axes  : d’après  cela  les  projections  algébri- 
ques du  moment  linéaire  de  la  quantité  du  mouve- 
ment seront 


—um  Cx,’-|-z.*)  -1-  vmxjr,-^wmz,x, , —um  {x^+y')  etc. 


donc  les  projections  du  moment  linéaire  principal  de 
la  quantité  du  mouvement  sur  les  axes  seront,  en 
ayant  égard  à (1) 

— U im  — Au  sur  l’axe  des  X. 

— m -\-x')  = — B sur  l’axe  des_x- 

— w2m  Cwsur  l’axe  desz. 


Cela  posé , et  ^ représentant  le  moment  linéaire 
principal  de  la  quantité  de  mouvement , on  aura  pour 
les  cosinus  des  angles  du  moment  linéaire  principal 
ou  de  l’axe  invariable  avec  les  axes  principaux 


{♦) 


Bv  Cw  X Y Z 

— or  — ‘ ' Zi 

X X r r r 


sont  les  cosinus  des  angles  du  rayon  vecteur  avec  les 
axes  principaux , par  conséquent  le  cosinus  de  l’angle 
du  rayon  vecteur  avec  l’axe  invariable  des  x , sera 


AMx,-f-Bvx',-t-Cwz. 

ne 
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et  comme  — est  une  première  expression  «le  ce  cosi- 
nus , il  en  résulte,  en  égalant  ces  deux  expressions, 
que  la  projection  du  rayon  vecteur  sur  l’axe  invaria- 
ble , est 

(5)  X — — -(  -f-Cwz,  ). 

Cherchons  maintenant  la  projection  de  la  vitesse  w 
sur  l'axe  invariable. 

Or,  en  vertu  de  (3)  les  cosinus  des  angles  de  la  vi- 
tesse avec  les  axes  principaux  sont  : 

tvy,  — vZj  uz,  — w X,  vx,  — uy^ 

» 5 1 

6)  b> 

et  les  expressions  (&)  sont  ceux  de  l’axe  invariable  avec 
les  axes  principaux.  11  résulte  de  là,  pour  le  cosinus 
de  la  vitesse  avec  l’axe  invariable  : 

~ côs~)i|  ^ ^ ^ vwx.-f  (A—  C)  (B— A)ttvz.| 

1 dx  . , 

cosinus  qui  a aussi  pour  expression  — — ; ainsi  la 

projection  de  la  vitesse  sur  l’axe  invariable  est 

i'wx,-f-(A — C)  wuy,-j-  (B — A)  . 

Cherchons  enfin  la  projection  du  moment  linéaire 
principal  de  la  vitesse  sur  l’axe  invariable. 

Les  cosinus  des  angles  du  moment  linéaire  de  la 
vitesse  avec  les  axes  princi  paux , sont 

_ ufr.’+O+t'-y.r.+wz.j.  _ I'(z,’+x;)-i-wz,y,+ux,y.^ 
r»  ’ ru 

fût 

2k 
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et  par  suite  le  cosinus  <le  l’angle  du  moment  linéaire 
de  la  vitesse  avec  l’axe  fixe,  a pour  expression 

Au*  Cr.*+=.*)  + Bv*  (z.*+o  +cy  (a.;+^.*) 

— (B-\-C)u\yy,z, — (C+A)tvuz,x— (A-|-B)u»'j:, j', | ; 
or 


rw 

est  aussi  uue  autre  expression  <lu  ménie  cosinus , donc 

-f  Cw’  { x,>  ) — ( B+C  ) ywy,z,—(  C + A ) (/ua.x. 

— (A+B)uvxj',|  ; 

les  trois  équations  (S) , (6),  (7),  vont  nous  suffire  pour 
déterminer  le  mouvement  du  système. 

' En  effet , les  écpiations 

U = 7 cos.^jt»  =7  cos.  ft.-H»  =7  cos.  V, 

nous  serviront  à obtenir  c'est-à-dire  la  vitesse 

angulaire  et  la  position  de  l’axe  instantané  de  rota- 
tion', lorsque  m,v,sv  seront  eux-mémes  connus. 

Ces  trois  quantités  u,v,w,  s’obtiendraient  en  re- 
marquant que  si  l’on  diSérentie  (5),  on  aura  avec  (6) 
deux  valeurs  qui , égalées  entre  elles  , produiront 

A ^ x.-f-B  ^ y,+C  ^ Z, = (C  — B)  vwx  4-  ( A — C)  wuy, 
-f  (B--A)up,z, 

équation  qui , devant  avoir  lieu  quels  que  soient 
x„^,,z,  , donnera  les  trois  suivantes  : 
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A^=(C — — = (A — C)wu,C  (B — A)itt>. 

dt  dt  dt 

Maintenant,  pour  déterminer  les  trois  coordon- 
nées x,y,7.,  on  aura  1”  l’éq^uation  (5);  2®  l’équation 
; 3°  l’équation  (7),  que  l'on  peut  mettre 
sous  la  forme  suivante,  en  remarquantque  le  deuxième 
membre  sera  une  fonction  T du  temps  , 

ydz  — 7.dy  _ T 

d’où  l'on  déduira 


arc  tan*!;. arc 

X 


Xo 


ainsi  , le  mouvement  du  système  n’aura  plus  rien 
d’indéterminé  , puisqu’en  donnant  une  deuxième  va- 
leur à x,y,z  , on  aura  la  position  d’un  deuxième  point. 
La  connaissance  de  deux  points  complétera  avec  le 
point  fixe  la  détermination  du  système. 

Il  nous  reste  ,à  examiner  comment  on  intéirrera  les 

». 

équations  (A) 

du  dv 

(1)  A— = (C  — B)vw,  (2)  B— =(A  — C)wtt, 

..  dw  „ 

(3)  C~=  (B  — A)  VI,. 


11  est  très-facile  de  trouver  deux  intégrales  de  ces 
équations  lorsqu’il  n’y  a pas  de  forces  appliquées  au 
système. 

En  efiet,  multiplions  la  première  de  ces  équations 
par  U,  la  deuxième  par  v,  et  la  troisième  parxv,  puis, 
ajoutons  ces  équations  membre  à membre,  alors  le 
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deuxième  membre  deviendra  nul , et  il  en  résultera  t 


Au  du  -|-  Cwdw  = o , 

équation  que  l’on  peut  écrive  ainsi  : 


<i(Au*-fB«^-f-Cw*)  = o, 

d’où 

Au’  + fi**’  + Cw’  = const.; 

or,  le  premier  membre  est  le  carré  de  la  somme  des 
forces  vives  , représentée  par  ^ ; cette  somme  est  con- 
stante lorsqu’il  n’y  a pas  de  forces  appliquées  au  sys- 
tème ; on  aura  donc 

(4)  Au’-f-B»/’-}-Cw’  = >|,*, 


équation  que  nous  avions  déjà  établie  ; voilà  une  pre- 
mière intégrale  des  équations  ci-dessus  ; passons  à la 
deuxième  : pour  cela , multiplions  la  première  des 
équations  (A)  par  Au , la  deuxième  par  Bv,  la  troi- 
sième par  Cw , alors  le  deuxième  membre  deviendra 

A(C  — B)-f-B(A  — C)-fC(B— A), 


quantité  nulle , et  il  restera 

A’udu  -j-  E'ifdu  -[-  Ç,*wdw  = o 
ou 

d(  A’u’  -|-BV’  -f-C*w*)  = o, 
ou 

A’u’  -I-  B’  -f  C’  w’  = const.  ; 

or,  le  premier  membre  est  le  carré  du  moment 
linéaire  principal  relatif  aux  quantités  de  mouvement. 
Nous  avons  représenté  ce  mouvement  par  X , il  est 
constant  lorsqu’il  n’y  a pas  de  forces  appliquées  au 
système  ; on  a donc  : 

(5)  AV-f-BV4-C*w’=x’, 


( 
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équation  déjà  établie . voilà  une  deuxième  intégrale 
des  équations  proposées. 

Au  moyen  des  équations  (4)  et  (5) , on  déterminera 
t^,w  en  fonction  de  u , en  substituant  ces  valeurs  dans 
(1) , on  tirera  une  équation  de  la  forme 


- (6)  dt  = 


Adu 

(C  — B ) uw’ 


où  les  variables  sont  séparées. 

On  peut  opérer  d’une  autre  manière  pour  arriver  à 
cette  troisième  équation , en  introduisant  7 à la  place 
de  d’après  la  remarque  que  l’on  a 

(7)  *=/• 


En  effet  les  équations  (1)  (2)  (3)  peuvent  s'écrire 
ainsi  : 


(^) 


dt>  A — C dw  B — A 


B 


dt  ~ 


multiplions  la  première  par  u , la  seconde  par  la 
troisième  par  w,  et  ajoutons  les  produits,  il  viendra  : 


udu 


vdv  . wdw 


dt 


dt 


= ( 


C— B , A— C . B— A> 


B 


C ) 


UVWi 


or  la  différentiation  de  (7)  donne 
udu  , vdv  , wdw 

s +-3T+-*-  = '^’'’ 

donc  on  aura  : 

1 rf(7’)  _ /'C— B A— C B— AN 

2 dt  \ A B C / 

BC*  + CA* + AB*— B’C  — C‘A  — A*B 

“ ABC 

(A— B)  (B— C)  (C  — A) 


WW 


UtfW 


ABC 


• Ui>W  ; 
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(8)  dt 
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) ABC 


(A  — B)(B  — C)(G  — A) 


Ui>W 


il  reste  encore  à exprimer  le  dénominateur  en  foncr 
tion  de  7 , ce  i quoi  l’on  parviendra  facilement  en 
observant  que  les  trois  équations 

(9)  u’+ 1'’  + 7’,  Au'  -f-  B^>’  4- Csv* 

= f , A'u' 4- B%’+ C’ w’ = x’ 

ont  des  coefficients  en  progression  géométrique  ; nous 
avons  l'équation  : 

(X  — B)  (X— C)=x’  — (B4-  C)  x4-BC; 


pour  x=A , il  vient  : 

(A— B)(A  — C)  = A*  — (B4-C)  A4-BC; 

pour  x=B  , ou  x=C  , les  deuxième^  membres  devien' 
nent  nuis , et  il  reste  : 


(B-B)  (B— C)  =B’  — (B4-C)  B4-BC=o, 
(C— B)(C  — C)  = C"4-  (B4-C)  C-j-BC  = o, 

ce  qui  montre  que  si  l'on  multiplie  la  deuxième  des 
équations  ci-dessus  par — (B-)-C),  la  première  par 
BC  , et  que  l'on  ajoute  ces  trois  équations  ainsi  mo- 
diâées , et  w’  se  trouveront  éliminés , et  nous 
aurons  : 


(10)  (A— B)  (A— C)u’=Z’  — (B4-C)^I-’4-BC7^ 
On  trouverait  de  même 

(11)  (B  — A(B— C)»»’  = x*— (C4-A)^!.'4-CA7% 

(12)  (C— A)(C  — B)w’=3P  — (A-fB)^j-’4-AB7’: 

or,  en  multipliant  ensemble  les  trois  équations  (10), 
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I 

(11),  (12),  et  ajoutant , nous  obtiemlrous  le  carré  du 
dénominateur  cherché  de  (8) , et  alors  il  viendra 


[ABCrf(>’)  t - 

{ (C+A)4’-A;’-ACy’  j {(A+B)4’-a;*-AB>’  } ]’ 

équation  dans  laquelle  les  variables  sont  encore  sépa- 
rées , et  par  conséquent  intégrables.  ^ 

Dans  le  cas  particulier  où  deux  moments  d’inertie 
sont  égaux , il  est  facile  d’opérer  l’intégration.  Sup- 
posons , par  exemple  , B=C  , alors  les  équations  (B) 
deviennent 

diL  du  dA/U  — 

_=0,  B^^^(A-B)«sv,  B — =(B-A)«^; 

de  la  première  on  tire  u=Uo  (u,  étant  une  quantité 
constante) , et  les  deux  autres  reviennent  à 


équations  que  l'on  peut  intégrer  par  la  méthode  des 
coefficients  indéterminés  : en  eflet , multiplions  la 
deuxième  par  9 et  ajoutons,  il  vient  : 


Posons  maintenant 


ce  qui  donne 


il  suffit  demplover  une  seule  de  ces  valeurs  pour  ob 

i - » , . . .M'. 

tenir  u et  w , puisque  cette  valeur  de  0 est  imaginaire. 
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D’après  cette  supposition,  l’équation  précédente  se 
change  en  la  suivante  : 

d’où  en  intégrant 

»-.+ew„  V B/  • ’ 

ou  bien  en  passant  aux  nombres 

0-1)®“*' 

v-f-flwrs  v,-}-8w.c  , 

et  en  remplaçant  s par  sa  valeur  [/Hï^ 

_ 

V -\-w\/—i  = (vo 4-  w,  \/— l)  e ' -J 

=(‘'.+w.  t)  [cos.  ^1— g^«.r+sin.^l— l/— 1 1 , 

V = v.cos.^t— Uot— w.sin.^1— ^^«.r , 
w=  v^sin^t — Uor+ Wocos.^1 — 


Ainsi,  u,v,w  sont  déterminés,  et  il  sera  facile  d’en  dé- 
duire les  valeurs  de  x,y,z — , comme  nous  l’avonsdéjà 
dit  précédemment. 

La  recherche  ou  la  détermination  de  xy,z  se  sim- 
plifie lorsqu’il  s’agit  d’un  point  situé  sur  un  des  axes, 
principaux.  Considérons,  par  exemple,  le  point 
dontles  coordonnées,  parrapportaux  axes  principaux, 
sont  x,=  l,^,  = o,z,  = o : alors  les  trois  équations  qui 
déterminent  xy^z  deviennent 


Digitized  by  Google 


( 377  ) 


Au 


(1)  x = . (2)  y + s*=l. 

X 


AV 


(3) 


De  ces  deux  dernières , nous  allons  tirer  les  valeurs 
de^  et  Z , les  équations  (2)  et  (3)  reviennent  à 


(*) 


. I . A’u*  /^dz  zdy\ 

H-*-- *)=+-*“■ 

divisant  l’un  par  l’autre 

jrdz — zdx  — Au’ 

^+?-=^WV‘*' 

d’où  en  intégrant 

* *o  f‘  — Au* 

(5)  arctang. arctang.-  = x \ « — 73^;“^ 

J'  Jo  * — A U 

et  cette  équation , jointe  à (1)  et  (4) , complétera  la 
détermination  dont  il  s’agit. 

L’équation  (5)  est  immédiatement  intégrable  lors- 
que ; car  alors 


s Z,  y 

arctang. arctang.  — = — f, 

y y.  A 

ce  qui  montre  que  l’angle  que  fait  avec  l’axe  des^  la 
projection  du  rayon  vecteur  sur  le  plan  zy,  croît  propor- 
tionnellement au  temps.  Dans  ce  cas  , l’axe  principal 
des  X,  s’approche  indéfiniment  de  l’axe  invariable. 

287.  Examinons  le  cas  particulier  où  le  solide  est 
un  ellipsoïde  dont  l’équation  est 


X y Z 

\-  — A = î : 


le  moment  d’inertie  principal  est 
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(a’sin.’)i-|-6’  siii.V-j-c’ sin.’v) 


et  les  moments  d’inertie  relatifs  aux  axes  principaux 
de  l’ellipsoïde  qui  coïncident  avec  ses  axes , sont  : 

s $ s 

en  remplaçant  dans  les  calculs  précédents  A, B, G par 
ces  valeurs  on  aura  les  équations  du  mouvement  de 
l’ellipsoïde  autour  de  son  centre. 

Si , en  outre , l’ellipsoïde  est  de~  révolution , les 
équations  ci-dessus  se  réduisent  à 

A = -M6’,  B = C =M  • 
s s 

alors  seront  donnés  par  les  équations 

_ _ 
u = u„  — l = e'  (vo-f-Wo\/ — 1)> 

et  cette  dernière  deviendra 

^ (v„  4- Wo  V^— i) 

= y+‘’^) 

d’où  l’on  tire 

/a’— ù*\  , 
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§ III. 

Propriétés  de  l’axe  instantané  de  rotation. 

288.  Revenons  à Taxe  instantané  de  rotation  dont 
nous  avons  reconnu  l’existence , et  examinons  dans 
quelles  circonstances  il  devient  fixe  dans  le  corps  ou 
mobile  en  mouvement. 

Pour  que  cette  fixité  ait  lieu,  il  faut  que  les 
angles  qu’il  fait  avec  les  axes  principaux  soient 
constants , et  par  suite  toujours  égaux  à leurs  valeurs 
initiales  ; et  comme  d’ailleurs 

M=7C08.X,  t'=yCOS.(t,  W = 7COS.V,  Mo  = 7„COS.)o  , 

f't}  — 7o  cos.fto , Wo  = 7o  cos.Vo  ; 
cette  condition  revient  aux  égalités 
U 1/  ’w  7 

Mo  ~ “ w,  70  ’ 

desquelles  on  tire 

^ _ 11^  _ V _ Am*4-Bp*4-Cw‘ 

Mo’  t'a'  Wo’  AMo’+B»'„’-1-CWo’’ 
et  par  suite 

U w 7 _ ‘J/Am*  + Bv>+Cw’ 

Mo“  i^o  w„  70  \/Am„*-}-BV6’  + Cw.*' 

le  numérateur  de  cette  fraction  représente  la’  force 
vive,  et  le  dénominateur  la  force  vive  initiale;  or, 
cette  force  vive  est  constante  ; par  conséquent 

— = 1 , ou  7 = 70, 

7o 

d’où  il  résulte  que  , pour  que  l’axe  instantané  de 


1 
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rotation  devienne  fixe  dans  le  corps , il  faut  que  la 
vitesse  angulaire  soit  constante;  et  dans  ce  cas  taxe 
instantané  de  rotation  est  aussi  fixe  dans  l’espace; 
car  Tégalité  w=7r  exige  que  u soit  elle-même  constante. 

289.  Il  est  encore  facile  de  démontrer  que  lorsque 
l’axe  instantané  de  rotation  est  fixe  dans  le  corps  et 
par  suite  dans  l’ espacé , il  est  dirigé  suivant  F un  des 
axes  principaux. 

En  effet  U,»', w étant  des  quantités  constantes,  les 
équations  (a)  deviennent 

(C— B)(Hv  = 0,  (A  — G)svu  = 0,  (B  — A)u('=>0; 

ces  équations  peuvent  être  satisfaites  de  plusieurs 
manières  : d’abord  par  la  condition  G— B=A  , auquel 
cas  les  trois  moments  d’inertie  par  rapport  aux  axes 
principaux  étant  égaux,  une  ligne  quelconque  me- 
née par  l’origine  est  un  axe  principal  ; ainsi , l'axe 
instantané  est  lui-même  un  axe  principal  ; 2’  par  les 
conditions  B=G  et  u=o  ; or,  en  vertu  de  u=o , on  a 


ce  qui  montre  que  l'axe  instantané  est  situé  dans  le 
plan  des  j'z , et , de  plus , en  vertu  de  B=G , les 
deux  moments  d’inertie  par  rapport  aux  deux  axes 
principaux  situés  dans  ce  plan  étant  égaux,  un  axe 
quelconque  tiré  dans  ce  plan  par  l’origine  est  un  axe 
principal  ; donc , encore  ici  l’axe  instantané  coïncide 
avec  un  axe  principal  ; 3®  par  les  conditions  B=G,sv=-o, 
v=o  ; alors 


COS.;a=0.  COS.ï=0  ou  fl=» 


2’ 


l’axe  instantané  coïncide  avec  l’axe  principal  des  x : 
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lés  raisonnements  seraient  les  mêmes  en  admettant 
les  hypothèses 

(A  = C,  *'=0)  ou  (A=C,  u=0,  w = 0), 

(A  = B,  w=0)  ou  (A  = B,  u = 0,  »»=0). 

enhn,  ces  équations  (a)  peuvent  être  satisfaites  en 
posant 

MV  = 0 , «w  = 0 , vw  = 0 ; 

mais  pour  que  ces  égalités  aient  lieu , il  est  néces- 
saire que  deux  des  trois  quantités  soient  nulles, 

ou  que  deux  des  angles  soient  droits  ; ce  qui 
fait  coïncider  l’axe  instantané  avec  l’un  des  axes  prin- 
cipaux des  x,y,z.  La  proposition  énoncée  est  donc 
établie. 

290.  On  peut  déterminer  avec  la  même  facilité 
la  surface  décrite  en  générai  et  pendant  le  mouve- 
ment par  l’axe  instantané  de  rotation. 

Reprenons  les  deux  équations 

A«>  -f  Bv’  -l-Cw* A'u’  -f-  BV’  -l-C’w’  = x’  ■■ 

en  remplaçant  u,u,w  par  leur  valeur,  ces  équations 
deviennent  : 

7*(Acos.’ X -(-  Bcos.’fi -j-Ccos.’v)  = 

y’(A*cos.'X  -j-  B’cos.’ft  -|-  C*cos.’v)  = x’, 
divisant  l’un  par  l’autre  il  vient  : 

(A  cos.*X-f-B  cos.*(*-fC  cos.'v)  x’  = (A’  cos.’X-}-B’  cos.’fx 
-fCcos‘v>l<*. 

d’où 

A'!<’)cos.*X-f  B (x’  -B^*)cos.  V+C  (x“— cos.V = 0 : 
en  nommant  les  coordonnées  d’un  point  quel- 
conque de  l’axe  instantané  par  rapport  aux  axes  prin- 
cipaux , ces  coordonnées  seront  proportionnelles  aux 
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« 

cosinus  cos.  X,  cos.  1^,  cos. , et  par  conséquent  l’équa- 
tion ci-dessus  pourra  être  changée  en  la  suivante  : 

A - Af  ) Ç-  + B (Z’  - -f-  C (z'  - Cy  ) ç*  = 0. 


Fig  88. 


Cette  équation  convient  à tous  les  points  de  l’axe 
instantané  ; or,  elle  représente  la  surface  d’un  cône  du 
deuxième  degré  dont  la  base  a un  centre  : donc , faxe 
instantané  de  rotation  décrit  un  cône  à base  elliptique 
ou  hyperbolique. 

Lorsque  l’un  des  termes  de  cette , équation  de- 
vient nul  ; par  exemple , lorsque  z’  = AiJ/’ , le  cône 
se  réduit  à un  plan.  On  prouverait  que , dans  ce  cas  , 


.Au 

pour  t=oc,  on  a dz  — =1, 
Z 


c’est-à-dire 


que  l’axe  in- 


stantané s’approche  indéfiniment  de  l’axe  invariable 
des  X.  Lorsque  deux  des  coefficients  de  l’équation  pré- 
cédente deviennent  égaux , le  cône  devient  un  cône 
droit  à base  circulaire  ayant  pour  axe  l’un  des  trois 
axes  principaux  relatifs  à ce  point. 

291.  Nous  avons  fait  voir  que  lorsque  l’axe  instan- 
tané de  rotation  devient  fixe  dans  le  corps , il  l’est 
aussi  dans  l’espace;  nous  allons  établir  la  môme  pro- 
position par  uneautre  voie  qui  nons  servira  à démon- 
trer la  réciproque- 

Nous  allons  démontrer  d’abord  que  lorsqu’un  sys- 
tème invariable  se  meut  dans  un  plan , le  centre 
instantané  de  rotation  ne  peut  être  fixe  dans  le  sys- 
tème , sans  l’être  aussi  dans  le  plan  et  réciproquement. 
En  ellet,  supposons  que  le  point  C est  le  centre  instan- 
tané de  rotation , au  bout  du  temps  t , les  points  du 
système  qui , après  des  intervalles  tH-Ar,  t+'i&ty  etc., 
deviennent  centres  de  rotation,  forment  une. certaine 
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courbe  CA  cliUerente  de  la  courbe  CB  formée  par  les 
centres  mêmes  de  rotation.  Soit  c'  le  point  du  système 
qui,  après  l’inUrvalle  t-j-St,  devient  centre  de  rotation 
en  passant  par  l’elTet  du  mouvement  du  système 
dans  la  position  c,  je  dis  d'abord  que  c'a,  est  un 
infiniment  petit  du  deuxième  ordre,  car  dans  le 
temps  St,  (/s’est  transporté  en  c_,  etpendantce  temps  C 
est  le  centre  instantané  de  rotation;  ainsi  la  vitesse 
de  c'  est  proportionnelle  à l’arc  Cc'=à$  qui  est  un  infi- 
niment petit  du  premier  ordre  : donc  l’arc  c'c,  est  égal 
à stxi,  î étant  la  vitesse  moyenne  de  c'  entre  d et  c„ 
c’est-à-dire  à un  infiniment  petit  du  deuxième  ordre. 

Or,  dans  un  triangle,  la  différence  de  deux  côtés  est 
plus  petite  que  le  troisième  , ainsi  Ccf  et  Ce,  diffèrent 
entre  eux  d’une  quantité  moindre  que  c'c,  qui  est  un 
infiniment  petit  du  deuxième  ordre , c’est-à-dire  que 
ces  deux  longueurs  sont  sensiblement  égales  : de 
même  au  bout  du  temps  t-f2as,c"  passera  en  c„  et 
pendant  ce  deuxième  instant  St , c,  sera  centre  instan- 
tané de  rotation  ; en  sorte  qu’on  aura  c,c"=c,c,±  un 
infiniment  petit  de  deuxième  ordre,  de  manière  que, 
si  au  bout  du  temps  T,  A est  la  position  du  centre 
instantané  de  rotation  dans  le  corps-et  B sa  position 
sur  la  courbe  Cc,c,...  les  deux  arcs  CA  et  CB  se  com- 
poseront d’un  même  nombre  d’éléments  qui , deux  à 
deux  , ne  différeront  que  d'un  infiniment  petit  de 
deuxième  ordre , et  par  suite  ne  différeront  eux-mêmes 
que  d’un  infiniment  petit  de  premier  ordre  : donc , quel 
que  soit  le  temps,  on  aura  rigoureusement  CA=:CB. 

Il  résulte  de  là  que  dans  des  temps  égaux  , le  centre 
instantané  de  rotation  parcourt  des  espaces  égaux  sur 
les  deux  courbes  Cc'c' — Cc,c, — ; ainsi , en  représentant 
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piir  s et  s'  les  espiices,  on  a c’est-à-dire  (jué 

la  vitesse  du  centre  instantané  de  rotation  est  la  même 
dans  les  deux  cas. 

Par  conséquent,  si  le  centre  instantané  de  rotation 
est  Gxe  dans  le  corps  , il  l’est  dans  le  plan  et  récipro- 
quement. 

Il  est  évident  que  les  deux  courbes  sont  tan- 
gentes en  C , car  nous  avons  vu  que  , si  sur  deux 
coubes  CA, CB  qui  ont  un  point  commun  c,  on  prend 
des  longueurs  Ce' , Ce,  égales  à un  infiniment  petit  du 
premier  ordre , et  si  la  corde  e'ci  qui  joint  leurs  extré- 
mités est  un  infiniment  petit  du  deuxième  ordre,  ces 
deux  courbes  sont  tangentes  au  point  C. 

Si  nous  passons  maintenant  à un  système  qui  së 
meut  dans  l’espace , nous  verrons  que  les  positions 
successives  de  l’axe  instantané  de  rotation  formeront 
un  cône  dans  le  corps  et  un  autre  dans  l’espace  : ces 
deux  cônes  couperont  une  même  sphère  suivant  deux 
courbes , et  le  mouvement  de  l’extrémité  de  l’axe 
instantané  de  rotation  sur  ces  deux  courbes  détermi- 
nera son  mouvement  dans  le  corps  et  dans  l’espace; 
or,  on  démontrera , comme  précédemment , que  le 
mouvement  sur  ces  deux  courbes  est  le  même  ; d’où  il 
résulte  que  l’axe  instantané  de  rotation  se  meut  de  la 
même  manière  dans  le  corps  et  dans  l'espace. 

Donc , lorsque  l’axe  instantané  de  rotation  est  fixe 
dans  le  corps,  il  l’est  aussi  dans  l’espace  et  récipro- 
quement : donc  aussi , pour  que  cet  axe  soit  fixe  dans 
l’espace,  il  faut  que  la  vitesse  angulaire  soit  con- 
stante , et  dans  ce  cas , comme  on  le  sait , il  est  néces- 
sairement dirigé  suivant  un  des  axes  principaux 
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CHAPITRE  VIII. 

PROPRIÉTÉS  GÉNÉRALES  DU  MOUVEMENT  d’uN  SYSTÈME 
DE  CORPS. 


V 


SI- 


Principe  du  centre  de  gravité. 

292.  Lorsqu’il  s’agit  d’un  système  invariable  , on 
]>eut  toujours  , en  conservant  les  notations  adoptées  , 
mettre  les  équations  du  mouvement  d’un  tel  système 
sous  la  forme 


d^x  „ rfV  „ tTz  _ . 
(1)  = im  ~^=1Y,  iw— =iZ, 


et 


/ tCz  d'j'\  , „ V.  / trz\ 

(2) 

= i(sX— xZ),  lOT^x^— X^^  = i{xY— ^X)i 


or,  si  nous  nommons  les  coordonnées  du  centre  de 

gravité  du  système , alors 


(3)  znix  = Mç , zmy  = M» , zmz  — Mî , 


M étant  la  masse  totale , on  tire  de  là  en  diiléren- 
tiant 


rf-x  d-i 


cCjr  </'« 


d‘ 

df 


25 
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M^^  = ïX,  m£”=iY,  m5  = iZ: 
dt'  ' dt*  ' dt 


ces  trois  dernières  équations  sont  celles  du  mouve- 
ment d’un  point  libre  dont  la  masse  serait  M,  et  qui 
serait  sollicité  par  la  force  principale  de  toutes  les 
forces  du  système.  On  conclut  de  là  qu’un  système 
invariable  se  meut  toujours  de  telle  manière,  que  le 
mouvement  du  centre  de  gravité  est  le  même  qui 
aurait  lieu,  si  toutes  les  masses  étaient  réunies  dans  ce 
point  et  si  toutes  les  forces  extérieures  y étaient  ap- 
pliquées chacune  suivant  sa  direction. 

293.  Si  la  force  principale  est  nulle,  alors 


et  par  suite 


d'I 

dû 


— =con$t.  = L, 
dl 


dn 


’ dt' 


= 0, 


donc , dans  le  cas  d’un  système  entièrement  libre , qui 
ne  serait  soumis  à C action  d’ aucune  force  extérieure 
et  dont  le  mouvement  serait  uniquement  dû  à des  vi- 
tesses initiales  imprimées  aux  points  matériels,  le 
centre  de  gravité  décrit  une  ligne  droite  d'un  mouve- 
ment uniforme. 

Considérons  maintenant  les  équations  relatives  aux 
mouvements  linéaires.  Or, 

/ dz 

æz  d'y  dt~^d^) 

^ dt'  ^dt'~  dt 


et  de  même  pour  les  deux  autres  quantités  analogues  : 


Digitized  by  Google 


( 387  ) 

d'après  celte  observation , les  équations  (2)  devien- 
dront, en  remarquant  encore  que  "idz=dl. 


Voilà  trois  nouvelles  équations  qu’il  faut  joindre 
aux  trois  équations  du  mouvement  du  centre  de  gra- 
vité pour  avoir  le  mouvement  du  système.  Remar- 
quons que  les  sommes  £ qui  entrent  dans  les  trois 
membres  représentent  les  projections  algébriques  du 
mouvement  linéaire  principal  des  quantités  du  mou- 
vement du  système. 

29i.  Lorsque  les  deuxièmes  membres  sont  nuis,  les 
dérivées  de  ces  projections  sontnulles , et , par  consé- 
quent , les  projections  elles-mêmes  sont  constantes , 
et  le  mouvement  linéaire  principal  est  lui-méme  con- 
stant de  grandeur  et  de  direction. 

On  voit  que  le  mouvement  du  centre  de  gravité  sera 
rectiligne  et  uniforme  ét  que  le  mouvement  linéaire 
principal  des  quantités  de  mouvement  aura  constam- 
ment la  même  valeur  et  la  même  direction , si  les 
forces  appliquées  aux  divers  points  du  système  sont 
telles  que  l’on  ait 

(5)  jX=0,  ïY  = 0,  ïZ  = 0, 

ï(^Z — zY)  — 0,  ï(zX — xZ)  = 0,  z{xY — ^^X)  = 0, 

c’est-à-dire  se  font  constamment  équilibre. 
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295.  Tout  ce  qui  précède  se  rapporte  à un  système 
invariable,  mais  il  est  facile  de  démontrer  que  les 
mêmes  propriétés  subsistent,  ce  qui  revient  à faire 
voir  que  les  équations  (1)  et  (2)  ont  encore  lieu , lors- 
que le  système  est  variable  et  que  tous  les  points  sont 
libres  dans  l’espace  ; seulement  alors , outre  ces  équa- 
tions , il  y en  a d’autres.  En  effet , nous  pouvons  éta- 
blir les  six  équations  dont  il  s’agit  au  moyen  du  prin- 
cipe des  vitesses  virtuelles , en  faisant  prendre  au  sys- 
tème six  mouvements  virtuels  , trois  autour  des  axes 
et  trois  parallèles  aux  axes  ( ces  mouvements  sont  com- 
patibles avec  les  liaisons  ) ; or,  si  le  système  est  entiè- 
rement libre , on  pourra  encore  lui  donner  ces  six  mou- 
vements virtuels,  et  par  conséquent  établir  les  six 
équations  ci-dessus  : on  peut  d’ailleurs  les  établir  di- 
rectement dans  le  cas  où  le  système  est  libre  ; en  effet, 
le  mouvement  d’un  point  quelconque  sera  donné  par 
les  équations 


<ex  _ o-y  -V  « 2 


de 


ajoutant  les  équations  membre  à membre  , on  aura  les 
trois  équations 


d^x  ^ ^ d^y  V ,7 

zm—=zX,  Xm^  = iY,  ^ — = 


ensuite , par  une  simple  multiplication  , on  tire  des 
équations  précédentes 

et  ajoutant  ces  dernières  on  retombe  sous  les  équations 
cherchées 
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/ d-x  dW\ 

V dF~^-é)= ’ *“=• 

Remarquons  que  ces  équations  peuvent  encore  s’é- 
crire ainsi  ; 

dt  ^ dt  dt 

dt  “df  -=iX, 


/ rfz  e?y  \ 


=i(^Z— zY), 


/ dx  dz\ 

Vdt  ^^dt)  „ , 

* =ï(zX— xZ), 

( d^  dx\ 

« ^ ' t wr  V4 


=2(xY-^X), 

équations  qui  deviennent , en  supposant  les  condi- 
tions (5)  remplies , 

dx  dy  dz 

im~=b. 

dz  <fy\  ( dx  dz\ 

/ 4y  dx\ 


296.  Les  propositions  qui  viennent  d'étre  énoncées 
établissent  le  principe  de  la  conservation  du  mouve- 
ment du  centre  de  gravité.  Ce  principe  convient  à 
tout  système  libre,  qui  n’est  soumis  à l’action  d’au- 
cune force  extérieure , et  dans  lequel  les  conditions  de 
la  liaison  des  points  matériels  ne  dépendent  pas  du 
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temps.  Les  propositions  dont  il  s’agit  sont  d’ailleurs 
absolument  indépendantes  des  actions  intérieures  qui 
peuvent  exister  entre  les  points  matériels,  et  elles 
s’appliquent  également  lorsque  ces  points  sont  réunis 
par  des  verges  et  des  fils  inextensibles , par  des  liens 
élastiques , ou  lorsqu'il  existe  seulement  entre  eux  des 
forces  attractives  ou  répulsives,  ou  enfin  quand  ils 
sont  absolument  sans  action  les  uns  sur  les  autres. 
Par  conséquent , ces  propositions  conviennent  même 
aux  cas  où  il  survient  entre  les  parties  du  système  des 
cbocs  par  l’elTet  desquels  les  vitesses  des  points  maté- 
riels sont  regardées  comme  subissant  instantanément 
des  changements  finis,  parce  que  ces  changements 
sont  causés  par  des  actions  intérieures  exercées  entre 
les  parties  du  système. 

SU 

Principe  des  aires. 

297.  Les  trois  dernières  équations  du  paragraphe 
précédent  vont  nous  servir  à établir  ce  principe.  Il  est 
bien  évident  que  quel  que  soit  le  système  libre  qui  se 
meut  dans  l’espace,  on  ne  violera  jamais  les  conditions 
de  la  liaison  de  ses  parties  en  admettant  qu’il  tourne  , 
sans  changer  de  figure  , autour  d’un  point  fixe  quel- 
conque que  nous  prendrons  ici  pour  origine  des  coor- 
données. 

Considérons  un  point  du  système  se  projetant  en 
B sur  le  plan  xy  , nous  aurons 

xsærcos.p,  y=r sin. P, 

d’où 

x-\-y  J/— V=»re^ 
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et  par  suite 

dx-\-dy\/ — t=e^  — l)  : 

or, 

JC— y \/ — l=c^  y~i 


multipliant  ces  deux  équations  et  égalant  les  coeffi- 
cients de  — 1 , il  vient 


d’où  encore 


Jcdy—ydx  r’dp 

di  “ ~dT' 


dt 


r‘dp 

ir  ■ 


Mous  savons  que  r^dp  est  le  double  delà  différentielle 
de  la  surface  décrite  par  la  projection  du  rayon  vec- 
teur sur  le  plan  ay,  et  en  représentant  cette  surface 
par  Â , on  aura 

dkz=±^ddp, 

ees  deux  signes  se  rapportant , le  premier  au  mouve- 
ment direct  et  le  second  au  mouvement  rétrograde  : 
on  arriverait  à un  résultat  semblable  pour  chacun  des 
deux  autres  plans  coordonnés  : ainsi,  en  vertu  des 
équations  du  paragraphe  précédent  déjà  mentionnées, 
nous  pouvons  poser  les  trois  suivantes 

2{±mA)=  ï(±mB)=|-r,  i(±rmC)=^r, 


(Il  n’y  a pas  de  constantes  puisque  pour  t=o  la  surface 
décrite  est  nulle  ) : on  conclut  de  là  que  la  somme 
des  produits  des  aires  décrites  par  les  projections 
des  rayons  yecteurs  sur  les  plans  coordonnés  par 
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la  masse  correspondante  du  point  qu'on  considère, 
est  proportionnelle  au  temps  ou  constante  dans  un 
temps  donné.  C’est  là  ce  que  l’on  nomme  principe  des 
aires. 

Ainsi , dans  le  cas  d’un  système  libre , le  mouve- 
ment s’opère  toujours  de  telle  manière,  que  la  somme 
des  aires  décrites,  dans  un  temps  donné , sur  un  plan 
quelconque , par  les  projections  des  rayons  vecteurs 
émanant  d’un  centre  fixe  pris  arbitrairement,  est  con- 
stante. Il  existe  pour  chaque  centre  fixe , un  plan  à 
l’égard  duquel  la  valeur  de  cette  somme  est  plus 
grande  que  pour  tout  autre  plan  mené  par  le  même 
point.  Ce  plan  du  maximum  des  aires , qui  conserve 
une  direction  déterminée  qui  ne  varie  pas  avec  le 
temps , est  parallèle  au  plan  invariable , ainsi  désigné 
par  Laplace , c’est-à-dire  perpendiculaire  à taxe  in- 
variable : on  nomme  axe  invariable  une  droite  menée 
par  l’origine  parallèle  au  mouvement  linéaire  princi- 
pal des  quantités  de  mouvement  : en  effet 

^4r—ydx 


est  la  projection  de  ce  mouvement  linéaire  sur  l’axe 
des  Z ; cette  projection  sera  un  maximum  lorsque  cet 
axe  sera  parallèle  à l’axe  iiivariable  ou  bien  lorsque  le 
plan  xy  sera  parallèle  au  plan  invariable  ; mais  le 
maximum  de  la  quantité 


xm 


xdy—ydx 


emporte  celui  de 


xm 


dt 

r'dy 
dt  ’ 


et  par  suite  celui  de  la  surface  décrite. 
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La  considération  du  plan  invariable  esk  Irés-impor- 
tante  dans  les  études  relatives  au  système  du  monde 
et  facilite  les  recherches  analytiques. 

S ni- 

Principe  des  forces  vives. 

298.  Nous  allons  d’abord  établir  l’équation  dilTéren' 
tielle  des  forces  vives  pour  le  cas  général  où  le  sys- 
tème n’est  pas  invariable  mais  assujetti  à des  liaisons 
indépendantes  du  temps. 

Soit  AA'.. . un  système  de  points  matériels , dont  les 
masses  sont  auxquels  sont  appliquées  des 

forces  PFP"...  et  dont  les  vitesses  sont  Nous  y 

parviendrons  au  moyen  du  principe  des  vitesses  vir- 
tuelles : les  liaisons  sont  indépendantes  du  temps , le 
mouvement  eGectif  est  un  mouvement  virtuel  ; par 
conséquent  la  somme  des  mouvements  virtuels  du 
système  P, P'...  est  égale  à la  somme  des  mouvements 
virtuels  du  système  QQ'Q"...  capable  de  produire  le 
mouvement  observé , on  a donc 

(1)  Pwcoi.  (P*«)-|-P*)'cos.(P'*«')  + elc.... 

= Qu cos.(Q  * *>)  -t- Q*»'  cos.(Q'  * «')  -4-  etc. 

De  cette  équation  nous  allons  déduire  celle  que 
nous  cherchons.  Les  cosinus  des  angles  de  la  vitesse 
avec  les  axes  sont 

dx  dy  dz 
tüdl  mdt  bidl  ' 

les  cosinus  de  la  force  p avec  les  axes 

X YZ 
P PP’ 
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ainsi , 


et 


■ P«cos4P*«)=î^i±I^dl^*. 

dt 

Les  projections  de  la  force  Q sur  les  axes  sont 

d'x  cty  rf** 

dt  dt  de  ’ 

et  par  suite 
cos> 

Qiidt^  ’ 

ou  bien 


n lA»  ^ dxiPx-^  dyt/y+dziTz  uda 

Qmcos.(Q*w)=ot ! — —m——: 

dû  dt 


on  trouverait  la  même  chose  en  décomposant  Q sui- 
vant la  tangente  et  la  normale  : substituant  dans  (1), 
il  vient 


uidvt  a'dd  T^dx-X-Ydy-^-Zdi 

i— 7--f  m'  -r-  + = ~ . ~ 

dt  ' dt  dt 


+ etc., 


ou 

/ww<ifc)-l-w»V«iw' -f- = Xdx-^-Ydjr-^Zdz-^mdjd 

ou  bien 

2/w  «xi»)  = X {Xdx+Ydy-\-Zdz) , 

c’est  là  l'équatien  différentielle  des  forces  vives  que 
nous  avions  déjà  trouvée  dans  le  cas  d’un  système 
tournant  autour  d’un  axe  fixe. 

Si  le  deuxième  nombre  est  une  différentielle  exacte 

df{xyz,  x>y'd—)., 

alors  cette  équation  pourra  s’intégrer,  et  on  aura 
X ntu — ïmi^'=  2 lf(,xyz,  *yz'— ) —f[x<y<x» , j 
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que  l’on  peut  aussi  écrire  ainsi 

m«’+77i'w"+. . . — .■2\/{xyzx'  ...)— 

299.  Il  existe  un  cas  fort  étendu  dans  lequel  cette 
formule  est  une  différentielle  exacte , c’est  celui  où 
toutes  les  forces  qui  agissent  sur  le  mobile  sont  diri- 
gées vers  des  centres  fixes  et  où  l’intensité  de  chacune 
d’elles  est  une  fonction  de  la  distance  du  mobile  à son 
centre  d’action. 

Désignons  par  R la  force  qui  émane  d’un  centre  fixe 
et  agit  sur  le  point  A , appelons  r la  distance  de  ce 
point  à ce  centre,  on  aura 

selon  que  la  force  est  répulsive  ou  attractive. 

Si  au  lieu  d’une  force  R il  y en  avait  plusieurs 
R,  R,  émanant  de  plusieurs  centres  fixes , le  trinôme 
JLdx-{-^dy-\-7Ldz  serait  remplacé  par  la  somme  de 
plusieurs  trinômes 

X,<ir-j- Y ^dz  -f-  X,dx+Y,dy -\-7tjiz 

qui  reviendraient  à 

db  R,rfr,±:  ’K^dn±.  etc.  ; 
semblablement , le  trinôme 

x'dy+Y'rfy+z'rfz' , 

relatifs  l’action  des  centres  fixes  sur  un  autre  point  A', 
sera  égal  à 

±R'<£/±R',rfy-f-..  . 

on  aura  donc 

. . = ±R,rfr,  ± R,rfr,±  . . . 
±R'.rf/^,±R'.d/".+  , etc.. 
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cette  équation  sera  ordinairement  intégrable  parce 
que  les  forces  R, R,...  sont  fonctions  des  distances  i\,i\ 
correspondantes.  Cette  équation  étant  intégrée  donne 

OT»’+  »»'*>'*+. . . — ( »nwo’  4”  »»'w'o’+. . . ) 

rr  r/ 

=:±2  I R,dr,4;."  ±2  I etc., 

Jfo  Jf*, 

Le  signe  déGnitif  de  chaque  intégrale  est  -f*  ou  — , 
selon  que  la  distance  du  point  au  centre  Gxe  corres- 
pondant a éprouvé  une  variation  dans  le  même  sens 
ou  en  sens  contraire  de  celles  qu’aurait  produites  le 
centre  Gxe  s’il  eût  agi  uniquement.  C'est  là  le  principe 
des  forces  vives. 

300.  Âu  lieu  de  compter  les  distances  r au  centre 
Gxe , on  peut  compter  les  distances  s des  points  à la 
surface  d’une  sphère  dont  le  centre  est  au  centre  Gxe  , 
et  dont  le  rayon  = p , de  sorte  que  l’on  aura 

r=p+«  d’où  dr—ds^ 

R deviendra  fonction  de  s,  et  nous  pourrons  la  dési- 
gner par  S,  alors  l'équation  diOerentielle  des  forces 
vives  devient 

j d — ) I = ± S,ds,  -) ... 

dbS,'di/±:  . . . , 

elle  existera  quel  que  soit  p,  elle  existera  donc  lorsque 
P deviendra  inGni  ; dans  ce  cas  , la  sphère  se  réduira 
a un  plan , et  les  forces  au  lieu  d’émaner  de  centres 
Gxes  émaneront  de  plans  Gxes , perpendiculairement 
à ces  plans.  C’est  ce  que  l’on  peut  d’ailleurs  voir  di- 
rectement comme  nous  l’avons  montré  dans  une  des 
leçons  précédentes. 
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301.  L'équation 

imt»du  = zhRdr±^'dr'±,  etc., 

qui  constitue  le  principe  des  forces  vives  dans  le  cas 
où  les  forces  émanent  de  centres  fixes  ou  de  plans 
fixes  , reste  encore  la  même  lorsque  les  points  sont 
soumis  à des  attractions  ou  répulsions  mutuelles.  En 
ellét  , reprenons  l’équation  primitive 

mt)da+m'Kdÿ>+.  =Xdx+Y  djr+Z  .dz+X'  dx'+Y'dy+Z'dz'+, 

et  considérons  deux  points  A, A'  soumis  à des  attrac- 
tions ou  répulsions  mutuelles  : représentons  par  R la 
force  avec  laquelle  A attire  A'  ; la  réaction  sera  égale 
et  contraire  à cette  action  : dans  le  cas  de  deux  points, 
le  deuxième  membre  de  l’équation  ci-dessus  est 

Xdx+Ydj'-}-Zdz-\-X'dx'+Y'dy-{-Z'dz^. 

Voyons  ce  qu’il  devient  dans  les  circonstances  pré- 
sentes : soient  xyz,  x'yz'  les  coordonnées  des  points 
AA'  on  aura , si  la  force  est  répulsive , pour  l’action 
de  A'  sur  A , 

X _x — x'  Y y— y 2 Z — z' 

R "F  ~ ~7~’  T ^ ”7*’ 

pour  celle  qui  agit  de  A en  A' 

X'_x— X Y'  _y -y  Z'  z!—z 

R“r’R~'r’R~r’ 

donc , 

Xdx+YdySfZdz-yXdx'-if- 

_ R { [x~x‘)d(x—3^)+{y—y)d{y—y)-y(ir-^)d(z—7!)  ) 


or,  on  a 

r*  = {x-x'r-\-{y-yy-\.{z-z')\ 


Fig.  go. 
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d’où  l’on  tire 

rdr=  (x-x')d(x—x')-^  (y—y')d{y—y)-^{z>—z’)d(z—z'), 
et  par  suite 

\dxJf-Ydy-\~Zdz-\-. . . = Rdr  ; 
si  la  force  était  attractive , on  aurait 

\dx-\-Ydy-{-Zdz+.. . =— Rrfr  : 

ainsi  de  suite,  s’il  y avait  plusieurs  points,  en  sorte 
qu’en  intégrant  on  aura  généralement 

..  =±2f  R,</r,±:2j'  R.dr,,  etc.; 

J r,o  J r'o 

ce  qui  montre  que  la  variation  de  la  somme  des  forces 
vives  ne  dépend  que  des  valeurs  initiales  et  6nales  des 
distances  respectives  des  points. 

302.  Examinons  maintenant  dans  quel  cas  il  y a 
perte  ou  gain  des  forces  vives. 

Considérons  d’abord  un  point  attiré  ou  repoussé 
par  un  centre  fixe,  et  partant  de  l’état  de  repos  ; on 
aura  l’équation 


(a  représentant  la  distance  au  commencement  du 
mouvement  h la  distance  après  un  temps  t). 
Supposons  1°  la  force  répulsive,  alors 


le  1°' membre  est  essentiellement  positif,  le  2*  doit 
donc  l’étre  aussi  ; il  faudra  donc  que  adb,  donc  le 
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point  se  sera  éloigné  du  centre  fixe,  ce  qui  devait  être. 
2”  Si  la  force  est  attractive  on  aura 

rb  na 

m»’  =3— • 2 1 R«îr  = 2 1 Rrfr, 

J a J b 

ainsi  dans  ce  cas  bc^a,  donc  le  point  mobile  s’appro- 
chera du  point  fixe,  comme  cela  était  évident. 

Voyons  maintenant  ce  qui  a lieu  lorsque  le  mobile 
est  doué  d’une  vitesse  initiale.  Pour  une  force  répul- 
sive 


si  le  2*  membre  de  cette  équation  est  positif,  alors 
adb,  et  il  y aura  augmentation  de  forces  vives  ; si  au 
contraire  le  2*  membre  est  négatif,  a>A,  et  il  y aura 
diminution  de  forces  vives. 

Si  la  force  est  attractive  on  aura 


si  le  2*  membre  est  positif,  a'^b,  et  il  y a augmentation 
de  forces  vives  ; au  contraire  il  y a diminution  si  4>.a. 

Donc  en  résumant  il  y aura  augmentation  ou  dimi- 
nution de  forces  vives , selon  que  l’augmentation  ou  la 
diminution  de  la  distance  des  points  sera  du  genre  de 
celles  que  les  forces  tendent  à produire. 

Pour  un  système  quelconque  de  points  il  faudra 
examiner  en  particulier  si  chaque  intégrale  est  positive 
ou  négative , et  alors  on  reconnaîtra  s’il  y a augmenta- 
tion ou  diminution  de  forces  vives. 

La  valeur  absolue  de  la  variation  de  la  somme  des 
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forces  vives,  est  représentée  par  l’intégrale  2 I l^.dr. 


abstraction  faite  du  signe  , c’est  précisément  la  force 
vive  acquise  par  les  deux  points  partant  du  repos  sou- 
mis à leur  action  mutuelle  et  passant  de  la  plus  petite 
distance  à la  plus  grande  ou  inversement , suivant  que 
la  force  est  répulsive  ou  attractive. 

Si  l’on  considérait  deux  points  soumis  à une  attrac- 
tion ou  répulsion  mutuelle,  on  aurait,  quand  ces 
points  partent  de  l’état  de  repos  , pour  la  somme  des 
forces  vives  acquises 


les  deux  points  se  rapprochent  ou  s’éloignent  suivant 
que  la  force  est  attractive  ou  répulsive , c’est-à-dire 
suivant  que  ou  a<C4. 

S’il  y avait  des  vitesses  initiales , alors  on  aurait 
pour  la  variation  de  la  somme  des  forces  vives 


enverra  de  même  qu’il  y aura  augmentation  ou  di- 
minution selon  que  la  variation  de  la  distance  des 
deux  points  sera  du  genre  de  celle  que  la  force  mu- 
tuelle^tend  à produire  en  sens  opposé. 

303.  Appliquons  ce  qui  précède  au  mouvement 
d’un  corps  pesant  ; ce  corps  pourra  être  considéré 
comme  formé  d’une  inünité  de  masses  m,m,  etc., 
attirées  par  un  centre  fixe  : pour  la  masse  m , on  aura 


b 


•b 


mu — mu,’  = — 2 
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ou  bien  en  comptant  les  distances  suivant  l’axe  des  .r 
de  haut  en  bas  , on  aura 


</r= — dx^ 


donc 

mm — /nû)o’=2  I Rrfj:; 

J 

or  ici  R=g’w  , donc 

çx 

mm' — m:-'o'~2gm  I 

J X, 


dx^igmix—xj. 


lu  variation  de  la  somme  totale  des  forces  vives  sera 
donc 


xrnm' — im  w „’  = ’2g(lmx — ï/n  j:»)  = (Ç — H»), 


équation  semblable  à celle  que  nous  avons  établie 
précédemment  pour  le  mouvement  du  pendule. 

30^.  Appliquons  enfin  la  formule  du  principe  des 
forces  vives 

immdm  = lLdx-\-Xdy-\-2idz  etc. 


au  mouvement  d’une  poulie,  en  ayant  égard  à sa 
masse. 

L'équation  ci-dessus  devient , dans  le  cas  où  les 
forces  qui  sollicitent  le  corps  sont  les  forces  de  la 
pesanteur, 

zmmdrn  = mgdx-\-m' gdx' -^etc. . . 
ou 

(1)  ^mrn' — — Ço); 


voyons  ce  que  devient  cette  dernière  équation  dans 
le  cas  dont  il  s’agit. 

Soient  m,  m' les  masses  suspendues  aux  extrémités 

36 
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de  la  corde  qui  s'enroule  sur  la  poulie  , soient  w,  u'ies 
•'■K*  vitesses  de  ces  masses,  k le  moment  d’inertie  de  la 
poulie,  r son  rayon  , alors,  en  supposant  que  la  vitesse 
initiale  est  nulle , le  premier  membre  de  cette  écpia- 
tion  deviendra  en  nommant  7 la  vitesse  angulaire  de 
la  poulie , et  en  remarquant  que 

ds  U 

. I 

ce  premier  membre  deviendra 

mai’  m'w'*  -j-  iy’  = m'  -j-  — ^ a»*j 

cherchons  maintenant  le  deuxième  membre , soient 
X,  x',  3 les  coordonnées  des  centres  de  gravité  des 
deux  masses  et  de  la  poulie , car  nous  supposons  la 
poulie  hétérogène  (l’origine  étant  au  centre  de  la 
poulie  ) , alors  nous  aurons 

mx-f-  nJx'  4-  Me 

i mï — ( M masse  de  la  poulie), 

d’où 

( m -\-m'  -}-  M ) Ç = mx-\-m'x'  -f-  Ms , 
et  l’équation  (1)  devient 

(2)  + m'  -j-,  — ^ 6,2  = igm  ( j:  — X.  ) -{-  2giri  (a/— j/,) 

+ /g’M(3  — â.). 

Si  nous  nommons  s l’arc  de  la  poulie  parcouru,  cette 
équation  revient  à 

( m—m')  s-f%M  (E— S,). 

Soit  9 l’arc  parcouru  pendant  le  mouvement  par  un 
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point  de  lu  circonférence  de  la  poulie  à partir  de  lu 
verticale  qui  passe  par  le  centre  de  la  poulie,  on  aura 
s=i'[6o — e ) ; de  plus , si  p désigne  la  distance  du 
centre  de  gravité  de  la  poulie  au  centre  de  figure  , on 
aura 

S = pcos.e,  3o  = pcos.5i„ 
et  l'équation  ci-dessus  devient 

JJ 

( /Ti-j-wi'-j-—  )«’=  I (m — m')r(6o — 5)-j-Mp(cos.fl— cos.ôo)  j 2g  ; 


or  nous  avons 


donc 


ds 


</s 


dt’ 


j = [ {m — m>(0o — ô)-{-Mp(6 — cos.e») } üg, 
telle  est  l’équation  du  mouvement.  Si  nous  posons 


{m — m')r 
, , , K 


=a  2g- 


Mp 


=b, 


il  reste 


dt  = 


—rds 


a(9j — 9)-j-6(cos.6 — cos.9„) 

Si  la  poulie  était  homogène , alors 
â=0,  ïo=0,  (wi-f-w»'-}-M)Ç=injr-j-/re'a/,(/M-|-w'-}-M)Çu 


et  l’équation  (2)  se  réduit  à 

=2g{m—n>!)s,-, 
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mais,  flans  ce  cas,  lemomentd’inertic  delà  poulie  étant 
celui  d'un  cylindre , on  a 


K=-Mr*, 
2 ’ 

alors 

donc 


et  en  posant 

m — m' 

g M~^’ 

il  vient 

d’où 

donc 

dr='iff  adt 

dt~^' 

donc  encore  ici  le  mouvement  de  la  poulie  est  unifor- 
mément accéléré;  seulement , dans  ce  cas  , ^ est  plus 
petit  que  lorsqu’on  ne  tient  pas  compte  de  sa  masse, 
ce  qu’on  pouvait  prévoir. 

S IV 

Principe  de  la  moindre  action. 


305.  Considérons  la  quantité  xm J'ds.u  qui  se  forme 
en  prenant  le  produit  de  la  masse  de  chaque  point 
matériel  par  l’intégrale  Jds.a.  Nous  représentons 
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par  ds  l’élément  de  la  trajectoire  décrite  par  le  point 
dont  la  masse  est  m dans  le  temps  et  par  u la  vitesse 
de  ce  même  point  à la  fin  du  temps  t.  L’intégrale  j ds.a 
est  prise  entre  deux  points  donnés  de  la  trajectoire  , 
qui  ont  des  positions  fixes  dans  l’espace,  et  par 
lesquels  on  admet  que  le^  point  matériel  dont 
la  masse  est/n,  est  assujetti  à passer  entre  deux  points 
fixes  ; la  trajectoire  décrite  par  ce  point  u’est  pas  dé- 
terminée d’avance  ; la  nature  de  cette  ligne  dépendra 
des  conditions  du  système  et  des  forces  qui  lui  sont 
appliquées.  Cela  posé , le  principe  nommé  </e  la  moin- 
dre action  consiste  en  ce  que,  quel  que  soit  le  système 
■ et  les  forces,  les  trajectoires  décrites  parles  divers 
points  matériels,  entre  les  limites  fixes  données,  se- 
ront toujours  telles  que  la  quantité  U sera  un 

maximum  ou  un  minimum  ( c’est-à-dire  plus  grande 
ou  plus  petite  que  toute  autre  trajectoire  possible),  les 
intégrales  J'ds.w  étant  prises  entre  ces  mêmes  limites. 

Cette  proposition  ne  convient  qu’aux  cas  où  les  con- 
ditions du  système  sont  indépendantes  du  temps , et 
où  la  fonctiôn 

^Oidx-{-Ydy-\-Zd^) 

est  une  diflérentielle  exacte  du  d’une  certaine  fonction 
Il  des  variables  x,y,z.  Pour  le  démontrer,  il  suffira  de 
faire  voir  que  l’on  aura  toujours 

Slrn  J*rfs.<u=0; 

en  ellet  l’on  a 
niais  d’une  part 
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dxMx-\-dySdy-\-drSdr 

ds  ^ , 

et  (]’autre  part 

— 2mJo>’=  lîif  = lpLSx-\-Y3y-\-Z3z) 
fi 

^ ^ d‘x3x-\-d‘y3jr-\-d’z3z  ^ ^ 

donc  en  substituant  ces  deux  valeurs  ' 

3ln,ds..=imd(^-fîf±^±^), 

intégrant  maintenant  par  rapport  à t , l’intégrale  indé- 
finie du  membre  sera 


Xm 


dx3x-\-dy3y-\-dz3z 
dl  ' 


quantité  nulle  aux  deux  limites , puisque  les  deux  ex- 
trémités des  trajectoires  étant  données,  on  a pour 
ces  points 

^j:=0,  ^=0,  3z=0; 

ainsi , on  a , entre  les  limites  dont  il  s’agit , 


3im^ds.a=0y 


ce  qui  démontre  la  proposition  énoncée. 
L’équation  précédente  revient  d’ailleurs  à 


dt.<à‘—0. 


en  sorte  que  le  principe , appelé  de  la  moindre  action , 
peut  aussi  s’exprimer  en  disant  que  l’intégrale  prise 
par  rapport  aux  temps  des  forces  vives  du  système  qui 
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ont  lieu  eutre  deux  positions  données , est  toujours  la 
plus  grande  ou  la  moindre  possible. 


CHAPITRE  IX. 

MOUTEHEXT  d’oH  SYSTÈME  EKTIÈREMEXT  LIBRE. 


306.  Avant  de  passer  au  mouvement  d’un  système 
invariable  dans  l’espace , nous  allons  chercher  à quelle 
force  est  dû  le  mouvement  relatif  de  deux  points 
A,  A'  animés  de  vitesses  initiales  uo  ? w«'  ?et  soumis  à 
des  forces  P,  P'. 

Les  équations  du  mouvement  sont,  pour  le  premier, 


(1) 


æx 


æy 


tPz 


dt'  dt'  ”^de 


et  pour  le  deuxième 


(2)  rri 


Æ=xw^=v,  m'£=z. 

dt  dt'  ’ dt' 


les  coordonnées  relatives  du  point  A',  par  rapport  au 
point  A , sont 

y, — y— y Z,  = z'— Z , 

d’où  l’on  tire 


cbd dx  dy,  dy  dy  dz,  rfz*  dz 

~dt  ~ dt  ’'~dl~  dt  dt  ’ dt  dt' 


ce  qui  montre  que  la  vitesse  absolue  du  point  A'  est 
la  résultante  de  sa  vitesse  relative  et  de  la  vitesse  ab- 
solue du  point  A , ces  trois  vitesses  étant  comptées  sur 
des  droites  partant  de  A'  et  dans  le  sens  du  mouvement  : 
aussi  on  connaîtra  la  vitesse  initiale  relative  du  point 
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A'  quand ôn  connaîtra  les  vitesses  initiales  de  ces  deux 
points. 

Voyons  maintenant  à quelle  force  est  dû  le  mouve- 
ment relatif. 

P 

La  force  accélératrice  du  point  A est  — ; décompo- 

m 

sons  la  force  P'  en  deux  autres , dont  l’une  soit  paral- 
lèle à P,  et  telle  que  la  force  accélératrice  qui  en  résul- 
P 

tera  pour  A'  soit  — ; alors  cette  composante  sera 
, et  l'autre  une  certaine  force  S entièrement  déter- 

Ifl 

minée  : d’après  cela  X,Y,Z,  étant  les  projections  de  S, 

etX — etc. , celles  de  P — , on  aura  les  équations 
mm 

X'=X--|-X,  Y'=Y  — -l-y,  Z'=Z-+Z, 

m m tn 

ou  bien  en  remplaçant  XYZ,  X'Y'Z'  par  leurs  valeurs 

,(æx'  æx\  ^ , 

de  J ’ ’ 

ou  bien  en  différenciant 

, d^x. 


(3) 


dt 


-’=X,  etc., 


équations  qui  montrent  que  le  mouvement  relatif  de 
A'  est  dû  à la  force  S : en  intégrant  on  déterminera  ce 
mouvement , pourvu  qu’on  connaisse  les  valeurs  ini- 
tiales de  ——  , etc.,  et  x r,  z,. 
dt  ' 

Ce  théorème  démontre  le  principe  que  nous  avons 
admis  au  commencement  du  cours  , et  qui  n’est  autre 
chose  que  le  cas  précédent,  en  supposant  que  ces  deux 
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points  A A'  ont  la  même  position  initiale , la  même 
masse  et  la  même  vitesse  initiale,  et  que  la  force  P'  est 
décomposée  en  deux  autres  P et  S. 

307.  Passons  maintenant  au  mouvement  dans  9'^. 
l’espace  d’un  système  soumis  à des  vitesses  initia- 
les «O  wo'...  et  a des  forces  PP'...  Soit  G le  centre  de 
gravité,  w,  les  vitesses  des  points  AA'...  au  bout 
du  temps  t.  Désignons  par  QQ'...  le  système  de  forces 
capable  de  produire  les  mouvements  observés  , les 
projections  de  ces  forces  seront  pour  Q 


pour  Q' 


ttx  dW  d'z 

dt'  dt‘  de  ’ 


,æy  ,æz> 

"'s- 


le  système  devra  être  équivalent  au  système  PP'...  : il 
faut  pour  cela  que  , pour  les  deux  , la  force  principale 
et  le  couple  principal  soient  égaux  , et  rien  n'empêche 
de  prendre  le  centre  de  gravité  pour  centre  des  mo- 
ments. 


Soit  R la  force  principale  de  PP'...  nous  savons  que 
le  mouvement  du  centre  de  gravité  a lieu  en  vertu 
de  cette  force,  comme  si  toute  la  masse  M y était  con- 
centrée , en  sorte  que  la  force  accélératrice  de  ce  point 

est  — : or,  nous  pouvons  décomposer  la  force  Q en 


Rm  „ ^ R/n' 

deux  autres  -r-p  et  S,  de  même  Q'  en  -tt-  , S , en  sorte 
M M 


que  le  système  QQ'...  est  remplacé  par  deux  autre.s 


/R/n  R/n' 
VM  '"W 
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les  forces  qui  composent  le  premier  sont  parallèles , 
par  conséquent  leur  force  principale  s’obtient  en  fai- 
sant leur  somme , et  on  voit  qu’elle  est  égale  à R ; le 
deuxième  système  doit  donc  être  équivalent  au  couple 
principal , et  comme  c’est  à ce  deuxième  système 
qu’est  dû  le  mouvement  relatif  du  système  par  rap- 
port au  centre  de  gravité  , il  en  résulte  que  ce  mouve- 
ment ne  dépend  que  des  vitesses  initiales  relatives  et 
du  couple  principal  de  P' , etc.  ; il  est  donc  indé- 
pendant de  la  force  R , c’est-à-dire  qu’il  est  le  même 
que  si  le  centre  de  gravité  était  fixe. 

On  peut  parvenir  au  même  résultat  d’une  manière 
analytique.  En  eflet , les  équations  du  mouvement 
sont 

à-'x  ^ 

(1)  etc., 

et  (2)  im  — Z — ^=ï(^Z— zY),etc.  ; 


les  trois  premières  équations  montrent,  comme  nous 
le  savons , que  le  centre  de  gravité  se  meut  comme  si 
on  y appliquait  la  force  principale  après  y avoir 
concentré  la  masse  du  système.  Voyons  ce  que  prou- 
vent les  trois  autres  : soient  les  coordonnées  du 
centre  de  gravité  et  les  coordonnées  relatives 

par  rapport  à ce  point  pris  pour  origine;  nous  au- 
rons 


(3)  x=Ç-f-r.,  z=ÇH-z,, 

et  de  plus, 


d’où 

(*) 


,=0, 

T.my=0 , 

imz=0 , 

d^x. 

=0, 

d’Z, 



ïw  — — =0, 

im  -rr 

fit’ 

7 

dt'  ' 

dl' 
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en  vertu  de  (3)  les  équations  (3)  deviennent , les  pre* 
miers  membres 

+ , etc. 

ou  bien  en  vertu  de 


et  les  deuxièmes  membres  se  réduisent  à 


jiïZ — ÇxY-j-î  iy,Z — Z, Y) , 
mais  à cause  de  (1),  on  a 

ainsi  les  équations  (3)  se  réduisent  à 

^ (^‘  ÿ “*■  $)  ' 

équations  du  mouvement  du  système  autour  d’un  point 
fixe  ; donc  le  mouvement  du  système  a lieu  autour  du 
centre  de  gravité,  comme  si  ce  dernier  était  fixe. 

308.  Il  suit  de  là  que , toutes  les  fois  que  le  couple 
principal  de  PP. . . sera  nul , le  système  ne  se  mouvra 
autour  du  centre  de  gravité  , considéré  comme  fixe , 
qu’en  vertu  des  vitesses  initiales  ; ainsi  nous  saurons 
déterminer  ce  mouvement  de  rotation.  Par  consé- 
quent , dans  ce  cas , le  double  mouvement  de  trans- 
lation et  de  rotation  est  déterminé. 

309.  Supposons  qu’on  lance  un  corps  dans  le  vide 
en  le  frappant  suivant  une  direction  qui  ne  passe  pas 
par  son  centre  de  gravité,  il  y aura  un  double  mou- 
vement. Le  centre  de  gravité  décrira  une  parabole 
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d’après  ce  que  nous  avons  vu , et  le  corps  se  mouvra 
par  rapport  à lui  comme  s’il  était  fixe , par  conséquent 
tournera  autour  de  lui  ; d’ailleurs  dans  ce  cas  le  mo- 
ment principal  est  nul , puisque  les  poids  qui  sollici- 
tent les  diverses  parties  des  corps  sont  parallèles  ; donc 
le  mouvement  des  corps  autour  du  centre  de  gravité 
est  déterminé  par  la  formule  du  mouvement  d’un 
système  autour  d’un  point  fixe  seulement  en  vertu 
de  vitesses  initiales,  et  nous  avons  établi  ces  formules 
générales  et  en  particulier  pour  le  cas  d'un  ellipsoïde 
pesant. 


CHAPITRE  X. 

CALCUL  DE  l’effet  DES  MACBISES- 

310.  Les  machines  sont  employées  pour  remplacer 
l’action  immédiate  de  l’homme  ou  des  animaux  dans 
là  production  des  objets  utiles.  Calculer  l’ejfet  d’une 
machiue  , c’est  estimer  la  quantité  de  travail  que  l’on 
peut  opérer  par  son  moyen  dans  des  circonstances 
données. 

Malgré  la  diversité  que  présentent  les  opérations 
auxquelles  les  machines  sont  appliquées , on  recon- 
naît qu’elles  ont  toutes  des  éléments  communs,  au 
moyens  desquels  on  peut  les  apprécier  d’une  manière 
générale  et  régulière.  En  eiiet , toutes  les  fois  qu’il  y 
a un  travail  fait  par  une  machine  ( c’est-à-dire  une 
opération  effectuée  dont  il  résulte  la  production  d’un 
objet  utile  ayant  une  valeur  subsistante  ) , il  y a néces- 
, sairemeut  un  effort  exerce  sur  un  point  qui  parcourt 
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en  même  temps  un  espace  dans  le  sens  de  cet  effort.  La 
réunion  de  ces  deux  circonstances  , eflort  exercé , et 
espace  parcouru  dans  le  sens  de  l'effort , est  nécessaire 
pour  constituer  un  travail  utile  auquel  on  puisse  attri- 
buer une  valeur. 

La  vérité  de  ce  principe  est  manifeste  dans  les  appa- 
reils dont  l’objet  est  d’élever  des  corps  pesants,  par 
exemple  dans  les  machines  qui  servent  à élever  de 
l’eau.  Elle  ne  l’est  pas  moins  dans  la  plupart  des  autres 
machines , où  l’on  reconnaît  facilement  qu’au  point 
où  le  travail  s’effectue  un  effort  est  toujours  exercé  par 
une  partie  de  l’appareil  qui  est  mue  dans  le  sens  de 
cet  effort. 

311.  En  général,  on  distinguera  dans  les  machi- 
nes : 1°  l’action  du  moteur,  c’est-à-dire  de  la  cause 
qui  a produit  dans  l’origine  le  mouvement  des  parties 
de  l’appareil , qui  entretient  ce  mouvement  et  empêche 
qu’il  ne  soit  détruit  par  des  causes  opposées  ; 2°  l’ac- 
tion de  la  résistance  , action  qui  résulte  immédiate- 
ment du  travail  que  la  machine  peut  effectuer,  et  qui, 
s’exerçant  dans  un  sens  contraire  à celui  de  l’action  du 
moteur,  tend  continuellement  à détruire  le  mouvement 
des  parties  de  la  machine. 

On  reconnaîtra  de  plus,  conformément  à ce  qui  a 
été  dit , que  l’action  du  moteur  consiste  en  ce  qu’un 
effort  constant  ou  variable  est  exercé  sur  un  certain 
point  de  la  machine  qui  se  meut  dans  le  sens  de  cet 
effort  ; et  de  même  que  l’action  de  la  résistance  con- 
siste en  ce  qu’un  certain  point  de  la  machine  exerce 
sur  un  corps  étranger  un  effort , et  se  meut  dans  le 
sens  de  cet  effort.  On  pourra  même  dans  la  plupart 
des  cas  mettre  ces  circonstances  en  évidence  , en  rem- 
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plaçant  eliectÎTenient  l’action  du  moteur  par  la  des- 
cente verticale  d’un  poids  égal  à l’eflort  que  ce  moteur 
eserçait  attaché  à l’extrémité  d’une  corde  tendue  dans 
le  sens  de  cet  effort  ; et  en  remplaçant  l’action  de  la 
résistance  par  l’élévation  verticale  d’un  poids  égal  à 
l’effort  que  la  résistance  exerçait  attaché  à l’extrémité 
d’une  corde  tendue  dans  le  sens  de  cet  effort. 

312.  La  nature  de  l’action  des  moteurs  sur  les  ma- 
chines pour  y produire  et  entretenir  le  mouvement, 
et  celle  des  machines  sur  les  résistances  pour  effectuer 
l’opération  à laquelle  la  machine  est  destinée , étant 
ainsi  reconnue,  et  sachant  que  ces  actions  peuvent 
être  assimilées  à la  descente  ou  à l’élévation  d’un  corps 
pesant , l’évaluation  des  actions  dont  il  s’agit  se  pré- 
sente d’elle-méme.  Il  est  visible  en  effet  que  l’action 
résultante  de  la  descente  d’un  poids,  ou  le  travail 
nécessaire  pour  élever  un  poids,  sont  d’autant  plus 
grands  que  le  poids  est  plus  grand  et  que  la  hauteur 
est  plus  grande.  Par  conséquent,  si  l’on  nomme 

P, R les  efforts  supposés  constants,  exercés  respecti- 
vement dans  une  machine  aux  points  d’application 
du  moteur  et  de  la  résistance  ; 

p,r  les  espaces  parcourus  respectivement  dans  un 
temps  donné  par  ces  points  dans  le  sens  des 
efforts  P,  R ; 

l’action  exercée  par  le  moteur,  et  la  quantité  de  tra- 
vail ou  Veffet  produit  par  la  machine  dans  le  même 
temps  seront  exprimés  par  les  nombres 

Pp  et  Rr. 

Dans  le  cas  où  les  efforts  P, R ne  sont  point  con- 
stants , on  les  considérera  comme  donnés  eu  fonction 
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des  espaces  p,r  parcourus  respectivement  dans  lu 
direction  de  ces  elTorts  ; l’action  exercée  par  le  moteur 
et  l’efiet  produit  par  la  machine  seront  exprimés  par 
les  intégrales 


prises  entre  les  limites  correspondantes  aux  instants 
où  commence  et  finit  le  travail. 

On  voit  par  là,  et  d’après  les  définitions  que  nous 
avons  données,  que  les  quantités  d’action  exercées 
respectivement  pendant  le  mouvement  de  la  machine 
aux  points  d’application  du  moteur  et  de  la  résistance 
donnent  l’évaluation  numérique  de  l’action  du  moteur 
et  du  travail  effectué  par  l’appareil.  Ainsi,  les  nom- 
bres qui  représentent  l’action  du  moteur  ou  l’effet  de 
la  machine  sont  formés  du  produit  d’un  nombre  d’u- 
nités de  poids  par  un  nombre  d’unités  linéaires.  On' 
peut  regarder  les  nombres  dont  il  s’agit  comme  com- 
posés d’unités  dont  chacune  est  le  travail  nécessaire 
pour  élever  l’unité  de  poids  à l’unité  de  hauteur,  c’est- 
à-dire  dans  notre  système  de  mesures  pour  élever  un 
poids  d’un  kilogramme  à une  hauteur  d’un  mètre 
(quelques  personnes  marquent  ces  nombres  de  la  ma- 
nière suivante , 1000**’" , qui  se  lit  mille  kilogrammes 
élevés  à un  mètre.  ) 

313.  Considérons  maintenant  une  machine  en  mou* 
vement.  L'ensemble  des  corps  dont  elle  est  formée 
constitue  un  système  auquel  on  peut  appliquer  les 
notions  générales  exposées  dans  les  articles  précédents. 
Ce  système  est  soumis  à l’action  des  forces  extérieu- 
res , qui  sont  principalement  l’effort  exercé  par  le  mo- 
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leur  dans  le  sens  du  mouvement , et  l’elïort  exercé  par 
la  résistance  en  sens  contraire  du  mouvement.  Il  peut 
exister  aussi  d’autres  actions  extérieures  , telles  que  la 
résistance  des  milieux  dans  lesquels  les  parties  de  la 
machine  se  meuvent.  De  plus,  lise  produit  générale- 
ment des  actions  intérieures,  auxquelles  le  mouvement 
même  des  parties  de  l’appareil  donne  naissance,  et  qui 
s’exercent  toujours  en  sens  contraires  de  ce  mouve- 
ment. En  prenant  en  considération  toutes  ces  forces  , 
on  peut  reconnaître  d’une  manière  générale  les  con- 
ditions auxquelles  la  marche  d’une  machine  est  assu- 
jettie. 

Conservons  les  dénominations  précédentes , et  dési- 
gnons de  plus  par 

F l’eilbrt  qui  doit  être  surmonté  pour  vaincre  une 
des  résistances  produites  par  le  mouvement  de 
l’appareil  ; 

f l’espace  parcouru  à la  fin  du  temps  t dans  la  di- 
rection de  l’effort  F ; 

m la  masse  d’un  des  points  matériels  dont  les  par- 
ties de  la  machine  sont  composées  ; 

<u  la  vitesse  de  ce  point  à la  fin  du  temps  t ; 

Mous  aurons,  d’après  le  principe  des  forces  vives  , 

inta‘  = |*P<^ — S J*F<ÿ^J"Rrfr-}- const (A) 

Le  terme  S^F^^ représente  la  somme  de  toutes  les 
intégrales  f¥df  (\vlï  sont  données  par  les  diverses  ré- 
sistances produites  par  le  mouvement  dé  la  machine , 
et  que  l'action  du  moteur  doit  surmonter. 
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En  diQérentiant  par  rapport  au  temps  l’équation 
précédente , elle  devient 

imtidu  = Pdp—  ïFdfniR.dr. (B) 

Ces  relations  donnent  lieu  aux  remarques  suivantes. 

31&.  Dans  les  premiers  instants  où  une  machine  est 
mise  en  mouvement,  et  où  la  vitesse  de  ses  parties 
augmente  progressivement , le  second  membre  de  l’é- 
quation (B)  est  nécessairement  positif,  l’action  du 
moteur  l’emportant  sur  celle  des  résistances.  Mais  il 
arrivé  toujours  par  la  nature  des  actions  dont  il  s'agit, 
que  l’eilort  du  moteur  diminuant  et  l’eflort  de  la 
résistance  augmentant  au  contraire  à mesure  que  les 
vitesses  u augmentent , la  valeur  du  second  membre 
de  l’équation  (B)  tend  à devenir  nul.  Lorsque  cela  a 
lieu , cette  équation  donne  ; et  si  les  efforts  dé- 

signés par  P,  R et  F conservent  leurs  valeurs  actuelles, 
les  vitesses  des  parties  de  l’appareil  ne  subissent  plus 
aucune  variation,  et  la  machine  se  meut  constamment 
d’un  mouvement  uniforme. 

Cette  uniformité  dans  le  mouvement , qni  est  le 
résultat  de  l’invariabilité  supposée  des  efforts  P,  R,  F 
à partir  de  l’instant  où  leurs  valeurs  ont  satisfait  à 
l’équation 

Vdp  — zFdf — R<ir=0, (G) 

a effectivement  lieu  dans  un  grand  nombre  de  cas. 
Elle  s’établit  ordinairement  après  un  intervalle  de 
temps  très-court  compté  du  moment  où  la  machine  a 
commencé  à se  mouvoir.  On  voit  que  dans  les  cas  dont 
il  s’agit , les  efforts  constants  exercés  par  le  moteur 
et  la  résistance  ont  des  valeurs  telles  que  ces  efforts 
se  feraient  mutuellement  équilibre  sur  la  machine, 

<27 


Digitized  by  Google 


( 4<8  ) 

conformément  aux  lois  de  la  statique  ; et  c’est  d’après 
cette  remarque  que  l'on  devra  établir  la  relation  qui 
doit  exister  entre  les  actions  respectives  du  moteur  et 
de  la  résistance , pour  que  le  travail  de  la  machine 
puisse  s’eOectuer.  On  reconnaît  de  plus  que  dans  un 
intervalle  de  temps  quelconque,  la  quantité  d’action 
produite  par  le  moteur  à son  point  d’application  est 
égale  à la  quantité  d’action  produite  au  point  d’appli- 
càtion  delà  résistance,  augmentée  des  quantités  d’ac<- 
tion  dues  aux  résistances  intérieures  , en  sorte  que  si 
cek  dérnières  résistances  étaient  nulles  (ce  qui  est 
impossible) , il  y aurait  égalité  entre  les  quantités 
d’action  produites  par  le  moteur  et  consommées  par  la 
résistance. 

315.  Si  les  valeurs  des  efforts  du  moteur  et  des 
résistancies  ne  sont  point  constantes , le  mouvement 
de  la  machine  n’est  pas  uniforme.  Il  présente  alors  des 
variations  régulières  et  périodiques  qui  tiennent  à ce 
que  l’eifort  du  moteur  est  alternativement  plus  grand 
ou  plus  petit  qu’il  ne  devrait  être  pour  faire  équilibre 
à l’effort  de  la  résistance.  Quand  l’effort  du  moteur 
est  plus  grand  qu’il  ne  devrait  être  pour  l’équilibre, 
le  second  membre  de  l’équation  (B)  du  n°  313  , est  po- 
sitif, et  la  vitesse  des  parties  de  l’appareil  augmente 
avec  le  temps.  Le  contraire  a lieu  lorsque  l’effort  du 
moteur  est  au  contraire  plus  petit  qu’il  ne  devrait 
être  pour  l’équilibre  : le  second  membre  de  l’équa- 
tion (B)  est  alors  négatif,  et  la  vitesse  décroît  avec  le 
temps.  La  nature  du  mouvement  consiste  donc,  dans 
ce  cas , en  ce  que  la  vitesse  croit  et  décroît  alternative- 
ment en  oscillant  autour  d’une  valeur  moyenne.  Les 
maxima  et  minima  de  la  vitesse  ont  lieu  dans  les  in- 
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sluats  où  <iw  = 0,  c’esl-à-dire  lorsque  la  condition 
exprimée  par  l’équation  (C)  subsiste,  ou  lorsque'Ies 
efforts  du  moteur  et  de  la  résistance  ont  les  valeurs 
convenables  pour  se  faire  réciproquement  équilibre 
sur  la  machine.  Les  écarts  de  la  vitesse  à partir  de  sa 
valeur  moyenne  sont  d’autant  plus  grands , tout  étant 
égal  d’ailleurs , que  la  masse  et  la  vitesse  actuelle  des 
parties  de  la  machine  sont  plus  petites. 

Si  d’ailleurs  le  mouvement  s’opère  d’une  manière 
régulière , les  mêmes  valeurs  des  efforts  du  moteur  et 
des  résistances , et  les  mêmes  valeurs  de  la  vitesse  de 
chaque  partie  se  reproduisent  dans  le  cours  de  chacune 
des  périodes  entre  lesquelles  la  durée  du  mouvement 
est  partagée.  Par  conséquent  la  force  vive  des  parties 
de  la  machine  reprend , à la  (in  d’une  de  ces  périodes , 
la  même  valeur  quelle  avait  au  commencement.  D’où 
l’on  peut  conclure , par  l’équation  (A)  du  n°  313 , que , 
dans  un  intervalle  de  temps  comprenant  un  nombre 
entier  des  périodes  dont  il  s’agit , la  quantité  d’action 
produite  par  le  moteur  est  toujours  égale  aux  quan- 
tités d’action  consommées  par  la  résistance  résultant 
du  travail  de  la  machine  , et  par  les  résistances  inté- 
rieures produites  par  le  mouvement  même  des  {parties 
de  l’appareil. 

Lorsque,  comme  on  l’a  supposé  n°  31ti,  le  mouve- 
ment d’une  machine  est  uniforme , la  relation  qui  doit 
être  établie  entre  le  moteur  et  la  résistance , résulte 
de  ce  que  leurs  jellorts  doivent  avoir  les  valeurs  con- 
venables pour  qu’il  y ait  équilibre  statique  entre  ces 
efforts.  Lorsque  , comme  nous  le  supposons  ici , le 
mouvement  présente  des  variations  périodiques , la 
relation  dont  il  s’agit  doit  résulter  de  l égalité  des 
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quantités  d’action  produites  respectivement  par  le 
moteur  et  par  la  résistance  dans  le  cours  de  chaque  pé- 
riode. On  posera  donc  l’équation 


jRdr, (D) 


les  intégrales  f étant  supposées  prises  pour  un  inter- 
valle de  temps  au  commencement  et  à la  fin  duquel 
les  vitesses  désignées  par  u ont  les  mêmes  valeurs.  Et 
cette  équation  devra  être  considérée  comme  exprimant 
une  sorte  d’équilibre  dynamique,  d’après  lequel  la 
grandeur  de  l’action  du  moteur  qui  exécuterait  un  tra- 
vail donné  pourrait  toujours  être  déterminée. 

316.  La  question  qui  se  présente  ordinairement 
dans  le  calcul  d’une  machine  consiste  à déterminer 
l’action  du  moteur  qui  est  nécessaire  pour  produire 
un  efiet  donné  ; ou  hien  l’ellet  qui  sera  produit  par  la 
machine  lorsqu’on  lui  appliquera  un  moteur  dont 
l’action  sera  donnée.  On  voit  par  les  notions  précé- 
dentes que  cette  question  est  toujours  ramenée  à dis- 
tinguer les  efiorts  exercés  aux  points  d’application  du 
moteur  et  de  la  résistance , et  à savoir  apprécier  les 
forces  intérieures , telles  que  les  frottemants  et  autres 
résistances  de  cette  nature,  que  l'action  du  moteur  doit 
surmonter.  Les  forces  dont  il  s’agit  étant  évaluées , 
l’application  des  principes  de  statique  et  de  dynamique 
exposés  dans  les  articles  précédents  conduira  toujours 
à la  connaissance  des  relations  cherchées , relations 
dont  la  nature  a été  indiquée  dans  les  n*”31liet  315. 
Nous  ne  pouvons  d’ailleurs  entrer  ici  dans  les  dé- 
tails qui  seraient  nécessaires  pour  mettre  à même 
d’apprécier  dans  divers  cas  les  résistances  intérieures. 
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objet  qui  exige  une  étude  spéciale  , et  nous  ajoute- 
rons seulement  une  remarc^ue  relative  au  cas  où  il  s’o- 
pérerait des  chocs  dans  le  mouvement  de  l'appareil. 

On  doit  alors  appliquer  les  notions  présentées 
précédemment;  et  par  conséquent  l’altération  pro- 
duite dans  le  mouvement  de  l’appareil  par  l'effet 
d’un  choc . doit  être  considérée  comme  dépendant  de 
la  nature  physique  des  corps  , et  par  conséquent 
comme  inconnue , à moins  d’une  recherche  spéciale 
fondée  sur  la  définition  mécanique  de  leur  composition . 
Mais  on  regarde  ordinairement  dans  les  applications 
les  corps  entre  lesquels  les  chocs  s’opèrent  comme 
présentant  les  propriétés  admises  par  nous , d’où 
il  résulte  que  les  points  en  contact  des  deux  corps  qui 
se  sont  choqués,  sont  supposés  avoir  un  mouvement 
commun  dans  l’instant  qui  suit  le  choc,  et  que  par 
l’effet  du  choc  le  système  a perdu  la  quantité  de  force 
vive  qui  serait  due  aux  vitesses  que  les  corps  ont  per- 
dues. En  opérant  d’ailleurs  d’après  les  notions  indi- 
quées, conformément  à ce  qui  a été  dit  à la  fin  du 
n°  315  , on  déterminera  toujours  les  changements  de 
vitesse  résultant  des  chocs , détermination  pour  la- 
quelle il  faudra  en  général  prendre  en  considération 
des  résistances  particulières  qui  ne  se  développent  qu’è 
l’instant  du  choc  et  cessent  quand  il  est  terminé.  On 
pourra  donc  apprécier  les  pertes  de  force  vive  qui  ré- 
sulteraient d’un  choc.  Quant  à la  manière  d’en  tenir 
compte  dans  le  calcul  de  la  machine,  soit  eu  général  m 
la  masse  d’une  partie  de  cette  machine , et  n la  diffé- 
rence entre  les  vitesses  de  cette  partie  qui  ont  lieu 
avant  et  après  le  choc  : la  perte  de  force  vive  due 
au  choc  sera  d’après  ce  qui  a été  dit  ci-dessus , ex- 
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primée  par  xmji’,  le  sit^ne  i indiquant  que  l'on 
O formé  la  somme  de  toutes  les  pertes  de  force  vive 
m n*  qui  ont  eu  lieu  dans  l’appareil.  On  en  conclut 
que  les  forces  intérieures  développées  pendant  la 
durée  du  choc , ont  produit  une  quantité  d’ac- 
tion exprimée  numériquement  par  [ irnii';  et  par 
conséquent  qu’en  posant  l’équation  (D)  et  opérant  de 
la  manière  indiquée  n°  315,  on  doit  ajouter  cette 
quantité  d’action  au  second  nombre  , et  écrire  : 

^Pdp=x^Ft^-\ — ^ ïma’-f-J'Rrfr (E) 

Il  est  nécessaire  en  elfet  que  le  moteur  ait  reproduit 
dans  le  sens  du  mouvement  la  quantité  d’action  que 
les  forces  développées  par  le  choc  ont  consommée; 
puisque  nous  supposons  qu’à  la  fin  de  l’intervalle  de 
temps  pour  lequel  les  intégrales  désignées  par  p 
sont  prises  , toutes  les  parties  de  l’appareil  ont  repris 
les  vitesses  qui  avaient  lieu  au  commencement  de  cet 
intervalle,  en  sorte  que  la  force  vive  du  système  n’a 
subi  aucune  variation. 

317.  L’utilité  principale  des  machines,  considérées 
sous  le  point  de  vue  économique , consiste  dans  les 
moyens  qu’elles  présentent  pour  substituer  dans  les 
opérations  des  arts,  les  forces  des  animaux  et  surtout 
celles  des  agents  naturels  ( tels  que  la  chute  des  corps 
graves , le  choc  des  vents , les  changements  d’état  pro- 
duits par  la  chaleur,  etc.  ),  à la  force  coûteuse  de 
l’homme.  On  donne  en  général  le  nom  de  moteur  à 
tout  agent  naturel  dont  l’action  peut  faire  marcher  une 
machine  et  exécuter  par  son  moyen  un  travail.  Ainsi 
l’action  d’un  ou  plusieurs  animaux,  celle  d’une  chute 
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d’eau  , celle  du  veut  dont  le  choc  serait  reçu  sur  une  *■ 

surface  donnée,  celle  qui  résulte  de  la  combustion 
d'une  quantité  déterminée  de  charbon,  etc.,  sont  des 
moteurs. 

Un  moteur  étant  donné  , il  est  évident  que  la  quan- 
tité de  travail , que  l’on  pourra  lui  faire  produire,  est 
limitée.  On  reconnaît  de  plus , par  un  esamen  atten- 
tif, que  l’on  peut  tirer  du  même  moteur  des  quantités 
de  travail  très-différentes , suivant  la  manière  dont 
son  action  est  employée.  En  désignant,  comme  ci- 
dessus,  par  P,  l’efiort  exercé  par  le  moteur,  par  V,  la 
vitesse  du  point  d’application  de  cet  effort , on  a 

PV  , 

pour  l’expression  de  la  quantité  d’action  produite  dans 
l’unité  de  temps.  Or  les  quantités  P et  V sont  toujours 
liées  l’une  à l’autre  de  telle  manière  que  l’une  dimi- 
nue quand  l’autre  augmente  : on  doit  chercher  à régler 
l’action  de  manière  que  la  valeur  du  produit  PV  soit 
la  plus  grande  qu’il  est  possible. 

Lorsqu’il  s’agit  de  l’homme  ou  d’un  animal  qui  ne 
peut  travailler  chaque  jour  que  pendant  un  certain 
temps  T,  l’action  journalière  est  représentée  par 

PVT. 

Les  trois  facteurs  de  ce  produit  ont  également  des  > 

valeurs  dépendantes  les  unes  des  autres,  dont  chacune 
diminue  nécessairement  lorsque  les  deux  autres  aug- 
mentent , et  qu'il  faut  chercher  à régler  de  manière  à 
obtenir,  à fatigue  égale,  la  plus  grande  quantité  de 
travail  qu’il  est  possible. 
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TROISIÈME  PARTIE. 


HYDROSTATIQUE. 


NOTIONS  PRÉLIMINAIRES. 

318.  hydrostatique  est  la  partie  de  la  statique 
qui  traite  de  l’équilibre  des  fluides. 

On  désigne  généralement  par  le  nom  de  fluides  les 
corps  qui  n’opposent  presqu’aucune  résistance  , lors- 
qu'on entreprend  d’en  séparer  les  parties , les  unes 
par  rapport  aux  autres  ou  par  rapport  aux  parois 
solides  des  vases  dans  lesquels  ils  sont  contenus , 
on  distingue  d’ailleurs  deux  espèces  de  fluides  : 
lo  les  liquides  ou  fluides  incompressibles  dont  le 
volume , à masse  égale , est  sensiblement  invaria- 
ble^ et  qui,  lorsqu’ils  ne  sont  soumis  à l’action  d’au- 
cune force  intérieure,  peuvent  être  contenus  dans 
un  vase  de  figure  quelconque  sans  exercer  aucun  eilort 
contre  les  parois  de  ce  vase  ; 2“  les  fluides  aériformes 
ou  les  fluides  élastiques  dont  le  volume,  à masse  égale, 
peut  varier  d’une  manière  indéfinie , dont  les  parties 
tendent  sans  cesse  à s’écarter  les  unes  des  autres  par 
l’effet  d’une  force  de  répulsion  intérieure , et  qui  exer- 
cent toujours  im  certain  effort  contre  les  parois  des 
vases  qui  les  contiennent.  Les  fluides  élastiques  com- 
prennent l’air  atmosphérique,  les  gaz  et  même  les 
vapeurs. 
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Fig.  93. 
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Nous  disons  que  les  fluides  n’opposent  presqu’au- 
cune  résistance  à la  séparation  de  leurs  parties.  En 
effet  dans  la  nature , ces  parties  présentent  (:;énérale- 
meut  un  certain  degré  d’adhérence,  qui  produit  ce 
qu’on  appelle  leur  uiscosité,  et  elles  ne  peuvent  être 
unies  les  unes  par  rapport  aux  autres , sans  un  effort 
sensible.  Mais  comme  les  résistances  dont  il  s’agit  sont 
fort  petites , par  rapport  aux  forces  qui  produisent  les 
phénomènes  principaux  , on  en  fait  abstraction  dans 
la  tliéorie  mécanique  de  l’équilibre , et  du  mouve- 
ment des  fluides. 

319.  Si  on  plonge  uu  corps  dans  un  fluide  en  repos, 
ce  dernier  exerce  contre  la  surface  du  corps  une  pres- 
sion normale  à cette  surface  ; car  si  cette  pression  n’é- 
tait pas  normale , les  molécules  du  fluide,  à cause  de 
leur  grande  mobilité  , glisseraient  le  long  du  corps. 

Concevons  que  dans  un  fluide  en  repos , on  plonge 
un  corps  solide  , considérons  un  élément  s de  ce  corps 
et  un  point  A de  cet  élément , ayant  pour  coordonnées 
X,  y , Z.  Le  fluide  exercera  contre  cet  élément  une 
certaine  pression  P , variable  avec  l’étendue  de  la 

P 

surface  et  s’annulant  avec  elle  ; mais  le  rapport  ne 

sera  pas  nul  après  ce  décroissement  et  s’approchera 
d’une  certaine  limite  p que  l’on  nonune  "pression  hy- 
drostatique du  fluide  au  point  A auquel  se  réduit 

^ P ijir  '5! 

l’élément  : on  a bien  =sp  % ce4e  priBSfion  p est  »m- 

S 

logue  à la  densité , die  varie  avec  la  position  du  point 
A sur  l’élément,  et  est  fonction  de  x,y,  e.'Lorsques 
est  très-petit,  on  peut  écrire'  •' 

■■  .n  isii  •‘•tt'i  'fif,  t;  ‘ ' 'i-' 

- =p(l±x),  P=ps(l±t),  .=  iiVj.-', 
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de  sorte  que  dans  ce  cas  P est  sensiblement  é^al  à ps., 
c’est-à-dire  que  la  pression  est  sensiblement  égale  au 
produit  de  l’élément  par  la  pression  hydrostatique. 

Si  l’on  désigne  par  a , b , c , les  projections  de  la 
pression  P sur  les  trois  plans  coordonnées,  si  l’on 

suppose  en  outre  l’élément  plan,  - sera  le  cosinus  de 

l’angle  de  l’élément  avec  un  plan  perpendiculaire  à 
l’axe  des  x -.  or  la  pression  P est  normale  à l’élément, 

CL 

ainsi  — est  aussi  le  cosinus  de  l’angle  de  P avec  l’axe 

S 

des  X , et  par  suite  la  projection  de  P sur  cet  axe  est 
PX  “=p(a±f); 

les  projections  de  P sur  les  deux  autres  axes  sont  de 
même 

p{b±Ai 

c’est-à-dire  que  la  projection  de  la  pression  sur  l’une 
des  coordonnées  est  sensiblement  égale  au  produit 
de  la  pression  hydrostatique  par  la  projection  de 
l’élément  sur  le  plan  coordonné  perpendiculaire  à cet 
axe.  . ' 


■n  ■ - . 
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CHAPITRE  PREMIER. 

CONDITIONS  d’équilibre  d’un  fluide  sollicité  par  des 
FORCES  QUELCONQUES. 


S I". 

Égalité  des  pressions , Équations  d’équilibre , 
Principe  des  vitesses  virtuelles. 

320.  Considérons  une  masse  fluide  dont  tous  les 
éléments  sur  toutes  les  molécules  sont  soumis  à une 
Fig.  94,  force  accélératrice  f.  Prenons  sur  une  droite  parallèle 
à l’axe  des  x , deux  points  A et  B,  et  concevons  un 
petit  cylindre  dont  la  génératrice  est  parallèle  à AB 
et  qui  enveloppe  cette  droite  : par  les  points  A et  B , 
menons  deux  plans  quelconques  terminés  par  le  cy- 
lindre. Supposons  maintenant  que  le  liquide  compris 
dans  ce  cylindre  se  solidifie  tout  à coup , mais  de  telle 
manière  qu’en  chaque  point  la  densité  reste  la  même 
que  précédemment , et  que  chaque  point  soit  soumis 
à la  même  force  accélératrice  que  les  autres  molécules; 
si  l’équilibre  subsistait  avant  cette  solidification,  il 
existera  encore  après , et  le  cylindre  devenu  solide 
restera  en  équilibre  au  milieu  du  liquide.  Donc  les 
forces  qui  maintiennent  le  cylindre  en  équilibre  de- 
vront satisfaire  aux  équations  de  condition  qui  ex- 
priment l’équilibre  d’un  système  invariable  ; on  aura 
ainsi  six  équations  dont  une  seulesuffira  pour  exprimer 
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la  relation  qui  existe  entre  les  pressions  exercées  sur 
les  deux  éléments  extrêmes. 

Pour  avoir  cette  relation , il  nous  suffit  d’exprimer 
que  la  somme  des  projections  sur  l'axe  des  x,  des 
forces  qui  sollicitent  le  cylindre  est  égal  à zéro.  Ces 
forces  sont:  1°  la  force  accélératrice  7 qui  sollicite 
chaque  molécule  du  cylindre;  2°  la  pression  hydro- 
statique po  qui  agit  sur  l’élément  supérieur  ; 3°  la  pres- 
sion hydrostatique  p,  qui  agitsur  l’élément  inférieur; 
W"  enfin  les  pressions  hydrostatiques  qui  s’exercent  sur 
toute  la  surface  cylindrique  ; mais  nous  n’avons  pas 
besoin  de  tenir  compte  de  ces  dernières , puisqu’elles 
agissent  normalement  à l’axe  des  x , et  que  nous  n’a- 
vons à considérer  que  les  forces  dirigées  suivant  cet 
axe.  Cherchons  la  composante  de  la  force  ^ sur  l’axe 
des  X ; menons  deux  plans  perpendiculaires  à l’axe 
des  X et  distants  entre  eux  d’une  quantité  très  petite 
Ax;  en  nommant  a une  section  du  cylindre  perpen- 
diculaire à l’axe , a&a;  sera  le  solide  compris  entre  les 
deux  plans  , et  an^x  sera  la  masse  de  ce  solide  (p  étant 
la  densité)  : en  représentant  par  X , Y , Z , les  pro- 
jections de  7 sur  les  axes  des  coordonnées , opXsx  sera 
la  composante  de  7 suivant  l’axe  des  x ou  l’action  de  7 
sur  le  petit  cylindre  le  long  de  cet  axe  : ainsi  l’action 
de  ^ sur  tout  le  cylindre  sera  représentée  par  une 
somme  de  produits  semblables  et  sera  égale  à aipX&x  : 
nommant  x,,  x, , les  abscisses  des  deux  points  A et 
B , et  passant  à la  limite  , l’action  de  la  force  accélé- 
ratrice sur  le  cylindre  sera  l’intégrale 

p. 

a I p\dx. 
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Si  So  représente  la  surface  de  l’élément  supé- 
rieur , la  pression  exercée  sur  cet  élément  sera  p„So  ; 

or  ^ , est  le  cosinus  de  l’angle  que  fait  l'élément  sup- 

■^o 

posé  plan  avec  un  plan  perpendiculaire  à l’axe  des  x 
ou  bien  le  cosinus  d’une  normale  à cet  élément  avec 
cet  axe  lui-méme.  De  plus  , nous  savons  que  les  pres- 
sions sont  normales  aux  surfaces;  ainsi  le  produit 
a 

PoS^X  — ou sera  la  projection  sur  l'axe  des  x de 

"^0 

la  pression  exercée  sur  l’élément  snpérieur:  de  même 
on  verra  que  pfl  est  la  projection  de  la  pression 
exercée  sur  l’élément  inférieur;  donc,  en  considérant 
comme  positives  ou  négatives  les  forces  qui  agissent 
dans  le  sens  des  x , ou  en  sens  contraire , on  aura  l’é- 
quation 

p^a — p,a+a  I pX<ix=0  ou  p» — p,-\-  I pXdx=0 , 

V Xq  J O 

ou  bien 

r-r. 

A=/'®+  I 

J Xo 

telle  est  la  relation  qui  existe  entre  les  pressions  hy- 
drostatiques exercées  sur  les  éléments  supérieur  et 
inférieur. 

Cette  équation  montre  que  la  pression  en  B est 
indépendante  de  la  direction  suivant  laquelle  elle 
s’exerce;  c’est-à-dire  quelle  est  la  même  dans  toutes 
les  directions.  Proposition  fort  importante  que  l’on 
pouvait  pressentir  , et  que  l’on  admet  dans  la  plupart 
des  traités. 

321.  Si  au  lieu  de  considérer  un  point  déterminé  B, 
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on  considérait  un  point  quelconque  de  cette  droite , 
dontl’abscise  serait  x,  et  la  pression  hydrostatique 


on  aurait  alors 


d’où  l’on  tire  en  difiérentiant 

Si  l’on  cousidérait  des  droites  parallèles  aux  axes  des 
y et  des  z,  on  trouverait  de  même 

et  par  suite 

^ dz^f(^dx+Ydy-\-Zdz)  , 

ou 

dp=zfÇi.dx-\-Ydy-\-Zdz] . 

Il  faut  poser  pour  l’équilibre  que  le  deuxième  membre 
de  celte  équation  soit  une  diilérentielle  exacte , ce  qui 
exige  les  trois  relations 

g)  (Jï)  w 

dy  dx'  dz  dx'  <fe  dy 


réciproquement,  si  ces  relations  sont  satisfaites , l’é- 
quilibre aura  nécessairement  lieu  dans  la  masse  fluide , 
car  la  valeur  de tirée  de  l’équation  précédente,  sa- 
tisfera aux  trois  équations  générales  de  l’équilibre. 

322.  Telles  sont  les  équation  d’équilibre  auxquelles 
les  valeurs  des  forces  X,Y,Z  doivent  satisfaire  dans 
toute  l’étendue  du  fluide  pour  que  ce  fluide  demeure 
en  équilibre  sous  l’action  de  ces  forces. 
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Dans  le  cas  particulier  où  le  fluide  est  incompres- 
sible et  homogène  la  densité p étant  constante,  il  est 
nécessaire  pour  que  l’équilibre  subsiste,  que  la  fonc- 
tion '%Ax-\^dy-\-'Ldz  soit  une  différentielle  complète 
d’une  fonction  des  trois  variables  , et  par  con- 
séquent que  les  composantes  delà  force  qui  sollicite 
chaque  molécule , satisfassent  aux  équations 

d^  _dZ  en 

djr  dx  ' dz  dx'  dz  dy 

L’action  de  la  plupart  des  forces  naturelles  est  con- 
forme à ces  conditions.  Elles  seront  accomplies  toutes 
les  fois  que  les  molécules  du  fluide  seront  sollicitées 
par  des  forces  émanant  des  centres  6xes  ou  mobiles 
dont  l’intensité  sera  fonction  des  distances  des  molé- 
cules à ces  centres. 

32S.  Tout  ce  que  nous  venons  de  dire  suppose  que 
la  masse  fluide  est  contenue  dans  un  vase  fermé  de 
toutes  parts,  car  alors  la  pression,  supportée  par 
chacun  des  points  du  vase , sera  détruite  par  la  résis- 
tance du  vase  supposée  indéhnie  ; mais  si  une  portion 
du  vase  est  ouverte  de  manière  qu’il  y ait  une  surface 
du  liquide  libre , soumise  ou  non  à une  pression  inté- 
rieure , il  faudra  pour  l’équilibre  que  l’équation  pré- 
cédente puisse  s’intégrer , c’est-à-dire  que  pour  toute 
cette  surface  la  valeur  de  p soit  égale  à la  pression  an- 
térieure ou  nulle. 

Si  ?=o,  alors  dp=0,/>  = const.=c  : d’après  cela  , il 
est  évident  que,  si  un  liquide  est  renfermé  dans  un  vase 
fermé  de  toutes  parts  il  est  en  équilibre,  et  qu’il  en  est 
encore  de  même  s’il  a une  surface  libre  soumise  à une 
pression  nulle  ou  constante. 
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Si  le  liquide  est  contenu  dans  un  vase  cylindri- 
que ouvert  par  le  haut , et  si  en  outre  sa  surface 
supérieure  est  pressée  par  un  piston  soumis  à une 
force  P;  dans  ce  cas  la  pression  hydrostatique,  en  cha- 
que point  du  couvercle,  étant  p,  la  pression  sur  un  de 
ses  éléments  a est pa,  et  par  suite  la  pression  totale 
est 

pia=ph.^ 

A représentant  la  surface  du  piston  ou  la  situation  du 
cylindre,  on  a donc 

, p=ph.,  dou  />=^i 


d ou  il  résulte  que  la  pression  en  un  point  quelconque, 
ne  dépend  que  de  la  surface  contre  laquelle  presse  le 
piston,  et  quelle  lui  est  inversement  proportionnelle; 
en  sorte , par  exemple , que  la  même  force  P produi- 
rait une  pression  double  si  elle  était  appliquée  à un 


pistou  dont  la  surface  A'  serait  égale  à 

Si  l’on  considère  deux  vases  communiquant  par  un 
canal , et  munis  de  pistons  , la  pression  p exercée  sur 


1 Jr 

le  premier  vase  sera , comme  nous  l’avons  vu  , p=- , 

A 

p 

de  même  pour  l’autre  elle  sera  P'=t-  o*"  pour  qu’il  y 


ait  équilibre  on  doit  avoir  l’égalité 


P=P 


F 

A” 


Fig.  95. 


Fig.  96. 


OU  bien  P;  P';  : A : A'  ; il  ressort  de  cette  proportion- 
nalité, qu’en  donnant  une  très-grande  base  à l’un  des 
pistons  et  une  très-petite  à l'autre,  on  pourra,  à l’aide 

28 
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d’une  petite  force,  en  équilibrer  une  très'grande-,  c'est 
là  le  principe  de  la  presse  hydraulique  de  Pascal. 

32k.  On  appelle  en  général  une  machine  tout  appa- 
reil au  moyen  duquel  une  force  agit  sur  des  points 
hors  de  sa  direction , et  y produit  des  efforts  plus 
grands  ou  plus  petits  que  si  elle  y était  immédiatement 
appliquée.  On  peut  donc  considérer  comme  une  ma- 
chine un  liquide  incompressible  contenu  dans  un  vase 
fixement  attaché , en  vertu  de  sa  propriété  de  trans- 
mettre également  en  tous  sens  les  pressions  eiercées 
sur  sa  surface. 

Le  principe  des  vitesses  virtuelles  s’observe  dans  l’é- 
quilibre de  cette  machine  comme  dans  celui  de  toutes 
les  autres.  En  effet , considérons  un  liquide  contenu 
dans  un  vase  immobile  et  de  figure  quelconque , percé 
de  plusieurs  ouvertures  munies  de  pistons  dont  les 
bases  A , A',  A",  etc.,  sont  soumises  à des  forces  P, 
P',  P"  (on  suppose  la  force  7 nulle , de  sorte  que  p est 
constante),  en  désignant  par  p,  les  pressions 

hydrostatiques  qui  en  résultent , on  aura  les  égalités 


etc. 


et  ces  pressions  devant  être  égales  pour  l'équilihre , on 
en  conclut  les  proportionnalités 

(1)  P:F:F...  ::A:A':A"... 


Supposons  maintenant  que  l’équilibre  soit  troublé,  le 
premier  piston  parcourra  un  certain  espace  s,  le 
second  un  espace  y,  en  sorte  que 

Ai,  A'i',  A"s",  etc,, 

seront  les  variations  de  volume  survenues  dans  les 
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cylindres  dans  lesquels  les  pistons  peuvent  se  mou- 
voir; mais  pour  que  l’équilibre  subsiste  après  ce  dé- 
placement virtuel , il  faudra  que  le  volume  total 
occupé  parle  liquide  n’ait  pas  changé,  ou  bien  que  la 
somme  des  variations  de  volume  prises  avec  leurs  signes 
soit  nulle , ce  qui  revient  à 

±As±AV±A'V'...  =0, 


ou  bien , en  différentiant  et  observant  que 


ds 


<U 


Â=«-  -*=<’■  " ‘ 
ou  bien , dis-je , 

dzAùcfcAVdüAV'...  =0 , 


(w,  u',  w"  étant  les  vitesses  virtuelles),  ^alité  qui , à 
cause  de  (1) , revient  à . , , 

±PM±Pw'dbP'<u",  elc.=0;  . , 

or,  chaque  vitesse  est  dirigée  suivant  la  tige  du  piston 
correspondant , c’est-à-dire  dans  la  direction  delà  force 
qui  le  sollicite,  et  le  signe  ± provient  de  ce  que  cette 
vitesse  peut  avoir  lieu  dans  le  sens  de  la  force  ou  en 
sens  contraire;  ainsi  l’équation  précédente  peut  être 
remplacée  par  la  suivante  ; 

P«cos.(P,  <>>)-t-Pw'cos.(P,  «')-|-PV'cos.{P',  u")-f-etc.  =0, 


formule  des  vitesses  virtuelles  appliquées  aux  forces, 
et  non  au  liquide  qui  n’est  ici  qu’une  machine  qui  lie 
les  forces. 
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S II. 

Surfaces  de  niveau;  équilibre  des  liquides  pesants. 

325.  Reprenons  l’équation  générale 
dp=dF  (x,  y,  Z) , 

d’où  l’on  tire 

p=F(x,  y.,  z)  -}-const. , 

équation  qui  donne  la  valeur  de  la  pression  en  un  point 
quelconque  du  fluide , rapportée  à l’unité  de  surface. 
Ainsi  l’expression  de  p en  x , y,  z , n’est  autre  chose 
que  la  fonction  même  de  ces  trois  variables  dont  la 
quantité 

P (\dx+Ydy-\-Zdz) 

est  la  diiiérenlielle  complète.  Ainsi , dans  un  fluide 
en  équilibre , la  pression  est  toujours  exprimée  par 
une  fonction  finie  des  coordonnées  auxquelles  sont 
rapportés  les  points  du  fluide.  Il  est  visible  d’ailleurs 
que  pour  un  point  donné , la  valeur  de  la  pression 
sera  trouvée  la  même , quelle  que  soit  la  direction  dans 
le  sens  de  laquelle  on  la  considère.  La  constante  se 
déterminera  d’après  la  valeur  de  la  pression  dans  un 
point  déterminé  du  fluide,  valeur  qui  doit  être  don- 
née ; en  mettant  ensuite  dans  la  formule  précédente, 
pour  X,  y,  Z , les  coordonnées  d’un  point  quelconque 
du  fluide,  on  connaîtra  la  pression  qui  s’exerce  en  ce 
point  dans  toutes  les  directions. 

La  même  formule  donne  également  la  pression 
exercée  contre  la  paroi  solide  d’un  vase  dans  lequel  le 
liquide  serait  contenu.  Cette  pression  est  alors  détruite 
par  la  résistance  de  la  paroi  -,  mais  s’il  y a,  dans  le  li- 
quide, une  surface  libre  ou  non  soumise  à une  pression 
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indëBnie , alors  il  se  trouvera  dans  ce  liquide  une  suite 
de  points  pour  lesquels  la  pression  sera  constante.  Si 
on  représente  cette  pression  par  n , on  aura  pour  tous 
les  points  dont  il  s’agit 

(1)  F(j:,  z)=7T—c, 

( c étant  la  constante  ) ; et  comme  c est  déterminé  par 
la  condition  que , pour  tous  les  points  de  la  surface 
libre,  p doit  se  réduire  à la  pression  extérieure,  il  en 
résulte  que  l’équation  (1)  est  l’équation  d’une  surface 
pour  tout  point  de  laquelle  la  pression  hydrostatique 
est  constante.  Cette  surface  est  ce  qu’on  appelle  une 
surface  de  niveau.  On  a pour  tous  les  points  d’une 
telle  surface 

dp  = 0 ou  p(XdLr-j- =0  , 
ou  bien  encore 

(2)  ~S.dx -\-Ydy -\-7idz. 

Telle  est  l’équation  difiérentielle  à laquelle  doivent  sa- 
tisfaire les  coordonnées  appartenant  non-seulement  à 
la  surface  libre  du  liquide , mais  encore  à toute  surface 
de  niveau  ou  dont  tous  les  points  sont  soumis  à une 
pression  constante. 

326.  Dans  l’intérieur  d’un  fluide , on  distingue  les 
surfaces  de  niveau  par  la  propriété  dé  rencontrer  tou- 
jours à angle  droit  la  direction  de  la  force  qui  en  solli- 
cite les  molécules  : en  effet,  en  désignant  par  u=o  l’é- 
quation d’une  surface  de  niveau , les  cosinus  des 
angles  d’une  normale  à celte  surface  sont  proportion- 
nels à 

du  du  du 
dx  ' dy  ’ dz  ' 
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or,  de  u=o , on  tire 

et  par  conséquent,  en  appelant  les  angles  de  la 
normale  avec  les  axes  coordonnés , on  déduit  de  (2) 
et  (3) 

COS.X cos.f»  COS.v 

“x~ 

D'ailleurs , X,Y ,Z  sont  proportionnels  aux  cosinus  des 
angles  de  la  force  accélératrice  avec  les  mêmes  axes  : 
donc,  pour  tous  les  points  Æune  surface  de  niveau,  la 
normale  se  confond  en  direction  avec  la  force  accélé- 
ratrice , en  sorte  que  lorsque  cette  dernière  est  con- 
stante de  direction  -,  la  surface  de  niveau  est  plane. 

327 . Dans  le  cas  particulier  où  la  fonction  'Kdx-\-Y(fy 
-)-Zrfz  est  une  différentielle  exacte,  ce  qui  a lieu 
par  exemple  quand  la  force  accélératrice  émane  d’un 
centre  fixe  ; on  a 

dp=fdfx,y,z)=  fdu  ou  ^ = du, 

P 

1 • ' • 

— devant  être  une  différentielle  exacte,  il  faut  que  p 

soit  en  fonction  de  p , d’où  l’on  conclut  que  dans  toute 
l’étendue  d’une  surface  de  niveau  la  densité  doit  être 
constante. 

328.  D’après  cela  , si  l’on  considère  des  liquides  de 
densités  différentes , superposés  dans  un  vase , les 
surfaces  de  contact  ou  de  séparation  seront  nécessai- 
rement des  surfaces  de  niveau  ; car  s’il  en  était  autre- 
ment, on  pourrait  toujours,  par  un  point  d’une  surface 
de  contact , mener  une  surface  de  niveau  qui  lacoupe- 
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rait  en  plusieurs  points , et  par  suite  la  surface  de  ni- 
veau ne  serait  pas  homogène. 

Dans  le  cas  d’un  liquide  pesant  qui  a une  surface  en 
contact  avec  l’air,  cette  surface  est  nécessairement  ho- 
rizontale , puisqu’elle  est  une  surface  de  niveau  et 
qu’elle  est  soumise  à une  pression  constante  de  direc- 
tion : seulement , si  cette  surface  avait  une  grande 
étendue , elle  serait  sphérique  et  homogène. 

Si  des  liquides  de  diverses  densités  sont  superposés^ 
il  n’est  pas  nécessaire,  pour  qu’il  y ait  mathématique- 
ment équilibre,  qu’ils  soient  superposés  dans  l’ordre 
''  des  densités , il  suffit  que  les  couches  de  contact  soient 
des  surfaces  de  niveau.  On  doit  remarquer  seulement 
que  l’équilibre  ne  sera  stable , qu’autant  que  les  cou- 
ches du  fluide  seront  disposées  de  manière  que  les  plus 
denses  soient  les  plus  rapprochées  du  centre  d’où  éma- 
nent les  forces  attractives  qui  sollicitent  les  molécules. 

329.  Dans  le  cas  d’un  ûuide  élastique  homogène, 
où  la  densité  est  supposée  proportionnelle  à la  pres- 
sion , la  loi  suivant  laquelle  la  densité  varie  d’une 
couche  de  niveau  à une  autre  est  déterminée.  Posant 


p = kp, 

K étant  un  coefficient  constant , l'équation 


devient 


——du 

f- 


et  donne  en  intégrant 


W 

A î 


p = A.e  , p = i « 
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A étant  une  constante  arbitraire  et  e la  base  des  loga- 
rithmes hyperboliques. 

Dans  les  questions  qui  se  rapportent  aux  effets  na- 
turels , la  densité  ne  peut  être  supposée  proportion- 
nelle à la  pression  dans  un  fluide  élastique , à moins 
que  la  température  ne  soit  constante  dans  toute  l’éten- 
due du  fluide.  En  général , la  densité  est  une  fonction 
de  la  température  et  de  la  pression.  L’équilibre  exi- 
geant que  le  deuxième  membre  de  l’équation  dp=fdu 
soit  une  différentielle  complète  , il  faudra  que  p soit 
une  fonction  de  u , cette  équation  étant  intégrée  don- 
nera la  loi  des  pressions , d’où  l’on  conclura  celle  des 
densités , mais  p étant  fonction  de  la  température , il  en 
sera  de  même  de  p , d’où  l’on  conclut  que  la  pression 
et  la  température  seront  constantes  ensemble  et  Tarie- 
ront  ensemble  dans  l’intérieur  du  fluide.  L’équilibre 
ne  peut  donc  subsister  dans  un  fluide  élastique,  à moins 
que  la  température  ne  soit  uniforme  dans  tous  les 
points  d’une  même  surface  de  niveau.  Dans  la  réalité 
cette  proposition  doit  aussi  s’appliquer  aux  fluides  ap- 
pelés communément  incompressibles,  puisque  leur  den- 
sité  varie  sensiblement  avec  la  température. 

330.  Pour  donner  une  application  des  résultats  pré- 
cédents , nous  allons  considérer  le  cas  d’une  masse 
fluide  dont  toutes  les  molécules  seraient  attirées  vers 
un  centre  pris  pour  origine  des  coordonnées , avec  une 
force  proportionnelle  à leur  distance  à ce  centre  , et 
tourneraient  autour  de  l’axe  des  z avec  une  même  vi- 
tesse angulaire.  Désignant  par  F la  force  d’attraction 
centrale  pour  l’unité  de  masse  et  l’unité  de  distance , 
la  valeur  de  cette  force  au  point  ayant  pour  coordon- 
nées X , J,  Z , sera 
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et  ses  trois  composantes  dans  le  sens  des  axes  seront 
respectivement 

— Fx,  — Fj',— Fa, 

la  valeur  de  la  force  centrifuge  au  même  point , en  ap- 
pelant la  vitesse  angulaire  , sera  y’,  et  ses 

trois  composantes  dans  le  sens  des  axes  seront  respec- 
tivement i>'x,  v'y  et  0.  Ainsi  la  fonction  désignée 
dans  les  n”  précédents  par  xdx-\-jdy-\-zdz  est  ici 

— F (xdx  -\-ydy  -f-  zdz)  -f  v*  ( xdx  -\-ydy) , 

et  l’on  a par  conséquent , pour  l’équation  différen- 
tielle des  surfaces  de  niveau  et  de  la  surface  même  du 
fluide  supposé  en  équilibre , 

-F{xdx-\-ydy-\-zdz)  -f  v’  {xdx-\-ydy  ) = 0 , 

' Gomme  le  fluide  doit  évidemment  affecter  ici  la 
figure  d’un  solide  de  révolution  autour  de  l’axe  des  z , 
il  suffit  de  considérer  un  des  méridiens.  En  faisant 
donc  , il  viendra 

— F (xdx-j-zrfz)  -|-  v’xdx  = 0 , 
équation  qui  donne  en  intégrant 
— F(x*-}-z*)-f-/-fx*=A  ou  (F»-f-v*)x’4-Fz’=A, 

A étant  une  constante  arbitraire.  Ainsi  la  figure  affec- 
tée par  le  fluide  est  un  ellipsoïde  de  révolution  autour 
du  petit  axe,  si  F est  Dans  le  cas  contraire , cette 
figure  est  un  hyperboloïde  de  révolution  autour  de 
l’axe  imaginaire.  Les  actions  auxquelles  les  parties  des 
fluides  placées  à la  surface  de  la  terre  sont  soumises 
diffèrent  peu  de  l’action  d’une  force  centrale  propor- 
tionnelle à la  distance , et  la  force  centrifuge  est  fort 
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petite  par  rapport  à cette  force  centrale;  il  en  résulte 
que  la  figure  afiectée  par  la  surface  des  mers  approche 
beaucoup  d’un  ellipsoïde  de  révolution  dont  le  rayon 
à l’équateur  excède  le  rayon  au  pôle  d’une  fort  petite 
quantité. 

331.  Cherchons  la  pression  hydrostatique  eu  un 
point  d’un  liquide  composé  de  couches  de  différente 
densité  ; la  formule 

dp=.f  ÇLdx  -f-  etc.) 

se  réduit  à ' • 

dp—g^du., 

en  supposant  l’axe  des  x vertical  : si  nous  désignons 
par  nia  première  extérieure,  par  pp'les  pressions  hy- 
drostatiques exercées  sur  les  différentes  couches,  p,p'... 
leur  densité  et  hJi!  ...  leurs  hauteurs,  çn  intégrant  l’é- 
quation précédente , on  en  tirera  pour  un  point  de  la 
première  couche 

p—n=gp(x—Xo)=gpX  , 

et  si  on  intègre  entre  les  limites  de  la  couche 
P — n=^p/»  ou  p=n-f~gpA , 

pour  la  deuxième  couche  on  aura  ^ 

p/—p=gf'{x—h)  , 

et  si  on  va  jusqu’à  la  limite  inférieure  de  cette  couche, 
comme  pour  ce  point 

x=h^h , 

il  viendra 

ainsi  de  suite  ; en  sorte  que  pour  la  couche  de  l’ordre  n 
on  aura 

p'=n-\-gfh-\-gp'hl-{- . . . . . 
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Or,  il  est  évident  -que  la  somme  des  termes  qui  ren- 
ferment n’est  autre  chose  que  le  poids  d’un  cylindre 
liquide  vertical,  dont  la  hauteur  serait  A-f- A'  -f*-*- 
la  hauteur  du  liquide  au-dessus  du  point  considéré,  et 
pour  base  l’unité  de  surfaœ  ; en  sorte  que  la  pression 
est  l’équivalent  de  ce  cylindre  augmenté  de  la  pressina 
atmosphérique , ou  bien  d’un  autre  cylindre  qui  se 
prolongerait  jusqu’aux  limites  de  l’atmospbère,  ou 
bien  encore,  d’un  cylindre  liquide  terminé  à la  surface 
libre  de  ce  dernier , en  supposant  qu’on  remplace  la 
pression  de  l’atmosphère  par  une  couche  liquide  dont 
le  produit  serait  n. 

On  peut  parvenir  directement  à cette  formule.  En 
effet , considérons  un  élément  A d’une  couche  LM , 
et  sur  cet  élément  élevons  un  cylindre  : l’équilibre  ne 
sera  pas  troublé  si  nous  supposons  que  ce  cylindre  se 
solidifie.  Alors  il  sera  pressé  dans  tous  les  sens  ; mais 
les  pressions  horizontales  se  détruisent , et  il  suffit  d’a- 
voir égard  aux  pressions  verticales,  en  appelant  n la 
pression  extérieure,  et  p la  pression  hydrostatique; 
l’élément  sera  pressé  de  haut  en  bas  par  tt,  plus  le  poids 
du  cylindre  ; de  bas  en  haut  par  p ; de  plus  le  poids 
du  cylindre  est 

g'A(pA-f-p'A-f ...)  ; 

on  a donc 

A(/^— n)=^A(pA-|-p’A'-j-...) , ou  yjŒtr-j-g-Ip, 

du  reste  cette  formule  est  comprise  dans  la  formule 
plus  générale 

P =/>o-h£pXajr. 

Lorsque  7t  = 0 cette  formule  devient 
P=g^f^  i 


98. 
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mais  on  peut  encore  lui  conserver  cette  forme , alors 
même  que  n n’est  pas  nul  ; car,  comme  nous  l’avons 
observé , il  suffit  de  remplacer  la  pression  atmosphé- 
rique par  une  colonne  liquide  ; de  même p=gxx est 
le  poids  d’une  colonne  supportée  par  l’imité  de  surface 
et  prolongée  jusqu’au  vide.  Ainsi  on  pourrait  poser 
pa=gaipSx, 

parce  que  la  densité  de  l’atmosphère  varie  avec  la 
hauteur,  c’est-à-dire  avec  x. 

Fig.  99-  332.  Considérons  des  liquides  de  densités  différentes 

superposés  dans  deux  vases  communiquant  par  un  ca- 
nal , l’équilibre  n’étant  pas  troublé  si  le  liquide  com- 
pris dans  le  canal  vient  à se  solidifier,  et  alors  l’équi- 
libre devant  avoir  lieu  dans  chaque  vase  en  particu- 
lier, les  couches  de  séparation  seront  nécessairement 
planes;  tout  plan  horizontal  passant  au-dessus  du  canal 
de  communication , déterminera  dans  chaque  liquide 
une  tranche  homogène , mais  les  deux  tranches  n’au- 
ront pas , en  général , la  même  densité , tandis  que 
tout  plan  horizontal  qui  coupera  le  canal  de  commu- 
nication, déterminera  une  couche  homogène  dans 
toute  son  étendue  ; enfin,  pour  l’équilihre  , les  deux 
liquides  devront  exercer  la  même  pression  sur  la  base 
ai,  en  sorte  que  si  n,  n'sont  les  deux  pressions  exté- 
rieures, on  aura 

(i)  - ) î 

et  de  plus,  si  l’équilihre  doit  être  stable , la  superposi- 
tion des  liquides  devra  être  faite  dans  l’ordre  des  den- 
sités. 

Si  le  canal  de  communication  se  trouvait  au-dessus 
de  la  hase  ai,  alors  on  trouverait,  comme  nous  ve- 
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nons  de  le  faire  , les  conditions  d’équilibre  de  la  partie 
comprise  au-dessus  et  dans  le  canal  ; quant  aux  parties 
inférieures,  on  doit  les  considérer  comme  des  liquides 
situés  dans  deux  vases  différents. 

333.  Si  un  seul  liquide  homogène  était  répandu 
dans  les  deux  vases,  et  si  de  plus  n=n',  alors  l’équa- 
tion précédente  devient 

ou  ho=h  ; 

ainsi  les  deux  surfaces  libres  du  liquide  seront  situées 
dans  un  même  plan  horizontal  ; c’est  là  le  principe 
du  niveau  d’eau. 

33à.  Considérons  vn  même  liquide  contenu  dans  Fig-  loo. 
deux  vases  communiquants , de  manière  que  dans  l’un 
des  vases  il  est  soumis  à une  pression  extérieure  n , et 
dans  l’autre  à une  pression  nulle , en  appelant  p sa 
densité,  on  aura  dans  le  cas  d’équilibre 

gfh  = it-\-gfho , d’ou  it=gç,{h—ho)=gfü. , 

ce  qui  montre  que  , pour  un  même  liquide  , la  hau- 
teur au-dessus  du  niveau  est  proportionnelle  à la  pres- 
sion extérieure.  Un  pareil  appareil  est  ce  qui  constitue 
ce  qu’on  appelle  un  baromètre. 

Nota.  Dans  le  cas  où  l’on  ne  considère  que  deux  li- 
quides soumis  à la  même  pression  extérieure,  l’é- 
quntion  (1)  devient 

g'po(èo-f-è.4-...)=gp(è-f  *'+•••>  ou  ^poH„=^pH, 

ou 

poHo=pH , 

ce  qui  montre  que  les  hauteurs  sont  en  rapport  inverse 
des  densités. 
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CHAPITRE  DEUXIÈME. 

ÉQUILIBRE  ET  MOUVEMEKT  DES  CORPS  FLOTTANTS. 


S I*'. 

Équilibre  dun  corps  plongé  en  tout  ou  en  partie 
dans  des  liquides  pesants. 

335.  Nous  allons  faire  voir  d’abord  que  les  pres- 
sions horizontales  se  détruisent  ;^our  cela  nous  allons 
considérer  les  composantes  horizontales  de  ces  pres- 
sions. 

Concevons  un  cylindre  horizontal  circonscrit  au 
corps  solide  et  parallèle  à l’aie  des  y,  la  courbe  de 
contact  divisera  la  surface  en  deux  parties  qu’on  pourra 
concevoir  divisées  en  un  même  nombre  d’éléments 
qui  auront  les  mêmes  projections  sur  le  plan  des  zx. 

Considérons  deux  de  ces  éléments  s et  y qui  se  pro- 
jettent sur  le  même  élément  en  b sur  le  plan  des  zx  ; 
les  pressions  hydrostatiques  sont  les  mêmes  sur  un 
même  plan  horizontal , donc  les  pressions  hydrostati- 
ques en  5, y sont  les  mêmes  et  égales  à p,  donc  les  pres- 
sions sur  ces  éléments  sont  ps,ps',  et  alors  b repré- 
sentant la  projection  de  ces  éléments  sur  le  plan  des 
zx,  la  composante  suivant  l’axe  des  j-  de  pression  en 
s sera  — pb,  celle  en  s, — pb-,  il  en  sera  de  même  de  tous 
les  éléments  correspondants  des  deux  surface  S, S',  par 
conséquent  les  pressions  suivant  l’axe  des^  sur  les 
surfaces  s,  s'  se  détruisent. 
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Il  en  est  de  même  des  composantes,  suirant  l’axe 
des  Z ; ainsi  les  pressions  horiaontales  se  détruisent. 
La  résultante  des  pressions  se  réduit  donc  à celle  des 
pressions  verticales,  c’est-à-dire  suivant  l’axe  des  x. 

Pour  avoir  celle-ci , concevons  un  cylindre  vertical, 
circonscrit  au  corps  solide  et  parallèle  à l’axe  des  x, 
la  courbe  de  contact  divisera  le  corps  en  deux  parties 
telles  que  leurs  éléments  auront  deux  à deux  la 
même  projection  sur  le  plan  des  zx.  Soient  A, à'  deux 
de  ces  éléments,  et  a leur  projection  commune  sur  te 
plan  horizontal , x,  étant  l’abscisse  du  liquide  corres- 
pondant à ces  éléments,  la  pression  extérieure , la 
pression  totale  exercée  sur  k sera 

çx  ' 
pa=na-{-ag  I pdx  ; 

J Xo 

ce  dernier  terme  est  le  poids  du  bqui'Ie  depuis  A jus- 
qu’à X,.  La  pression  sur  l’élément  k'  est  de  même 

fX 

—p'a=  — ita-\-ag  I prfx  ; 

J Xo 


donc  la  résultante  de  ces  deux  pressions  se  réduit  à 

rx  rxf  rjd 

—i^p'—p)a=—(ag  I pdx—ag  I fdx=—ag  I pdx  ; 

J Xo  J Xo  J X 


c’est-à-dire  que  cette  résultante  est  égale  au  poids  du 
cylindre  de  liquide  ayant  a pour  base  , et  pour  hau- 
teur x' — X,  et  est  dirigée  en  sens  contraire  ; il  en  serait 
de  même  pour  tous  les  éléments  des  deux  surfaces 
k,k,  par  conséquent  pour  la  pression  totale  -,  la  pres- 
sion totale  exercée  par  un  fluide  contre  la  surface  d’un 
corps  solide  plongé  dans  ce  fluide,  est  dirigée  de  bas  en 
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liaut  et  égale  au  poids  du  liquide  déplacé  par  oe  corps , 
et  par  conséquent  passe  a u centre  de  gravité  de  ce  fl  uide, 
ou  au  centre  de  figure  si  le  liquide  est  homogène. 

La  même  chose  s’applique  au  cas  où  le  corps  ne 
plonge  qu’en  partie. 

Donc,  pour  qu’un  corps  plongé,  en  tout  ou  en  par- 
tie, dans  ce  liquide , soit  en  équilibre , il  faut  que  le 
poids  du  fluide  déplacé  soit  égal  au  poids  du  corps , 
et  que  le  centre  de  gravité  du  corps  et  celui  du fluide 
déplacé  soient  sur  la  même  verticale. 

Ces  résultats  auraient  pu  s’obtenir  immédiatement. 
En  efiet , quand  un  fluide  homogène  se  compose  de 
couches  horizontales  homogènes  et  en  équilibre  dans 
un  vase , en  considérant  une  portion  de  ce  liquide  soli- 
difiée, ce  solide  restera  en  équilibre  ; la  résultante  des 
pressions  du  fluide  contre  la  surface  de  ce  corps  est 
donc  une  force  verticale  dirigée  de  bas  en  haut,  égaie 
au  poids  du  liquide  solidifié  ; c’est  cette  résultante 
qu’on  nomme  poussée  du  liquide. 

On  voit  que  selon  que  la  densité  du  corps  sera  = 

> 

que  celle  du  fluide  , il  surnagera , ou  bien  s’y  trouvera 
partout  en  équilibre,  ou  bien  tombera  au  fond  du 
fluide. 

Quand  le  corps  est  homogène  et  entièrement  plongé 
dans  un  liquide  homogène , alors  les  centres  de  gravité 
coïncident  ; en  sorte  que  le  corps  montera  ou  descendra 
selon  que  sa  densité  sera  plus  petite  ou  plus  grande 
que  celle  du  fluide,  d’où  l’on  déduit  qu’un  corps  pesé 
dans  un  fluide  perd  une  partie  de  son  poids  , égale  au 
poids  du  fluide  qu’il  déplace. 
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S II 

r 

Pression  d'un  liquide  pesant  sur  une  surface  plane. 

Centre  de  pression. 

336.  Considérons  d’abord  une  surface  verticale  ABM  Fig.  io3. 
dans  le  plan  des  xy. 

La  pression  en  chaque  point  est  normale  à cette 
surface  ; la  résultante  des  pressions  l’est  donc  aussi.  Le 
point  d’application  de  cette  dernière  est  ce  qu’on 
nomme  centre  de  pression. 

Soient  AB  , CD  deux  horizontales  très-voisines  tra- 
cées sur  la  surface  ABM , l’une  ayant  x pour  abscisse . 
l’autre  x-f-Ax;  si  u est  la  longueur  AB , u&n  sera  sen- 
siblement l’aire  de  ABCD,  et  la  pression  totale  sur 
cette  aire  sera  sensiblement  pu  &x , puisquela  pression 
hydrostatique  est  sensiblement  constante  dans  la 
couche  de  niveau  infiniment  mince  ABCD  ; le  centi'e 
de  pression  de  cette  aire  sera  à peu  près  en  son  milieu  j 
puisqu’elle  est  sensiblement  homogène  ; M,  N étaUt  les 
points  le  pins  haut  et  le  plus  bas  de  la  courbe,  et 
y=/(x)  Y=F  (x)  désignant  les  équations  des  courbes 
'NAM,  NBM , les  coordonnées  du  milieu  de  AB  seront 
x,et 

/(x)-t-F(x)  Y-\-y  ’ 

2 — -T  ’ 

et  par  suite  ce  seront  là  les  coordonnées  du  centre  dé 
pression  de  faire  ABCD. 

La  pression  totale  sur  faire  ANBM  sera 

P=zpKAx=f  pudx  ou  (1)  P=| 

a» 
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Soient  ( » les  coordonnées  du  centre  de  pression , ces 
coordonnées  se  déterminent  comme  celles  du  centre 
des  forces  parallèles  ; donc 


ex, 

P^lpux^=  1 puxdx 

ex, 

ou  Pç=  1 p(ï—y)dx 

J Xo 

JXo 

de  même 

1 

Ps  = -L  (Y+jr)pudx. 

o['-y)pdxi 

^ J X, 

^ JXo 

il  viendra  donc,  au  moyen  de  la  valeur  de  P, 

ex’ 

ex’ 

1 p[Y^y)xdx 

B)  i=^ (SI 

rx 

pcr-ydx 

1 J Xo 

^ 2 ex’ 

1 pC^—y)dx 
J Xa 

1 p(^—r)dx 
J Xo 

Ainsi , l’on  connaît  les  coordonnées  du  centre  de  près* 
sion , et  la  pression  totale  exercée  sur  une  surface  ver- 
ticale. 

Passons  à une  surface  inclinée.  Nous  prendrons  pour 
plan  des  xy  un  plan  parallèle  aux  horizontales  de  la 
surface;  ces  lignes  s’y  projetteront  en  toute  grandeur; 
la  direction  de  la  pression  totale  sur  la  projection  de 
la  surface  inclinée  sera  la  direction  de  la  composante 
de  la  pression  totale  sur  cette  surface  suivant  l’axe 
des  Z ; les  valeurs  de  § , n de  la  projection  seront  les 
valeurs  (2)  et  (3);  ces  valeurs  sont  les  mêmes  pour  la 
surface  elle-même , puisque  les  horizontales  a=(T — y) 
sont  égales  de  part  et  d'autre. 

Les  équations  (2)  et  (3)  donnent  aussi  les  coordon- 
nées du  centre  de  pression  de  la  si^face  inclinée  ; ce 
centre  sera  entièrement  déterminé. 
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Lorsque  tous  les  milieux  des  trauches  horizontales 
sont  sur  une  même  droite,  comme  dans  un  triangle,  etc. , 
dont  la  base  est  horizontale , le  centre  de  pression  se 
trouve  lui-même  sur  cette  droite,  et  alors  il  sufiBt  de 
la  valeur  des  Ç pour  la  détermination  de  ce  centre. 

Quant  à la  pression  totale,  elle  est  toujours 


Lorsqu’il  s'agit  d’un  liquide  homogène,  les  valeurs 
de  ; et  n se  simplifient , car  P peut  toujours  se  mettre 
sous  la  forme  gfx  , qu’il  y ait  une  pression  extérieure 
ou  non.  On  a alors 


r 

^ ! 


ux'dx 


r 

J Xo 


uxdx 


Comme  nous  l’avons  vu  , cette  valeur  suffit  lorsque  les 
milieux  de  toutes  les  horizontales  sont  sur  une  même 
droite.  Nous  allons  examiner  quelques  cas  parti- 
culiers. 

Pour  un  parallélogramme  dont  les  bases  sont  hori- 
zontales et  ont  pour  abscisses  x„  et  ar, , les  bases  sont 
parallèles  au  plan  des  xy  ; mais  le  plan  du  triangle 
peut  être  incliné,  u est  constant  pour  ce  parallélo- 
gramme ; il  vient  donc 


T'-’— ■' 


l: 


xdx 


2 

3 a.+  a:. 


Fig.  10}. 


i-,  Google 
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2»  Pour  un  triangle  dont  la  base  horizonlale  est  pa- 
rallèle à l’axe  des^, 
b étant  la  base  , on  a 


U X JTo  , (x Xo) 

— = , u=6 , 

b X,— Xo  Xj  Xo 


rx’(x-, 

J Xo 

r-f. 

I x(x— . 

i Xo 


■x^dx 


Ijt(x — x^dx 

Xo 

Au  lieu  d’intégrer  immédiatement,  changeons  la  va- 
riable , et  posons 

X — Xo  = (x, — Xo)a  , 

alors  , pour  x=x„  a=0  et  pour  x=x,  «=1 , d’où 

r x'ada.  f a(Xo’+2Xo(x.— X„)a-f  (x.— Xo)’«V=' 
Jo _ JO ; 

C xj.d%  I*  a(Xo-f-(x, — Xo)a)dx 

Jo  Jo 

12  1 

x„’-j Xo  (x  — Xo)  + -]j-  (« 

= . __ 

— Xo-f-  — (X.-Xo 

1 6xo*-|-  8xo(x. — Xo)-|-3(x, — Xo)* 

2 3xo4-2(x, — Xo)  ’ 

ou 

_ 1 x„*-l-2XoX,-|-3x,’ 

^ 2 x„-j-2x, 

ce  résultat  est  indépendant  de  l’inclinaison  du  triangle 
sur  le  plan  des  xj-. 

Fig.  io6.  337.  Il  serait  facile  d’avoir  le  centre  de  pression 
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pour  un  triangle  quelconque  ABC.  On  le  divise  en 
deux  par  une  droite  BD  parallèle  à l’axe  des  j-  : on 
détermine  pour  le  triangle  ABD  l’abscisse  Ç du  centre 
de  pression , et  la  pression  P exercée  sur  ce  triangle. 
De  même,  pour  le  triangle  BDC,on  aura  aussi  Ç'  et  P,; 
ainsi,  en  vertu  delà  composition  des  forces  parallèles , 
on  aura  pour  l’abscisse  du  centre  de  pression  de  ABC 

_ ps+pr 

“ P+F 

En6n,  ayant  déterminé  la  pression  et  le  centre  de 
pression  pour  un  triangle  quelconque , on  déterminera 
facilement  le  centre  de  pression  d’un  polygone  quel- 
conque; il  suflSt  de  le  diviser  en  triangles;  alors,  en 
désignant  par  P',  P",  P'"...  les  pressions  sur  ces  trian- 
gles, et  ç"...  les  abscisses  des  centres  de  pression 
correspondants,  on  aura 

F4'+FV'+... 

F+F'-f... 

338.  Considérons  un  cercle  incliné  sur  le  plan  des 
xjr,  nous  ferons  entrer  ici  cette  inclinaison  dans  le 
calcul  ; mais  elle  disparaîtra  dans  le  résultat  définitif. 

Nous  avons  généralement 
r-ci 

I ux‘dx 
J -To 


I uxdx 
J X„ 

représentons  par  t l’angle  du  cercle  avec  une  perpen- 
diculaire au  plan  xy^  par  h l’abscisse  du  centre  C , r 
son  rayon  , nous  allons  remplacer  x par  un  autre  va- 
riable w angle  de  CD  avec  le  rayon  mené  à un  point  A 
dont  l’abscisse  est  x. 
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D’abord  nous  avons 

usA/n  = âAB,  ABcsrcos.u , 

donc 

u=2rcos.u. 

Déterminons  maintenant  x en  fonction  de  w , nous 
avons  CB=zsin.w,  et  la  projection  de  CB  sur  le  plan 
des  xy  est  x — A;  d’un  autre  côté  cette  projection  est 
rsin.Tsin.»;  donc  x — A=rsin.  rsin.»»;  on  tire  de  là 

dx = rsin.TCOs.udu 
et 

udrs=2r’8in.TCOs.(»du  ; 

par  conse<juent,  en  remarquant  que  depuis  s jusqu’à 
T , U varie  depuis  — ^ jusqu’à  - on  aura 


J 


ir 

2 

IC 

"2 


x’cos.’udw 


X cos 


en  remplaçant  maintenant  x par  sa  valeur 
A-f-rsin.tsin.w , 
le  dénominateur  devient 


f2  fi 

h I cos.*wdu-|-rsin.Tl 


SID.UCOS 


t'otla. 
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Le  dernier  terme  revient  à 


COS.*M</w  ; 


qui  est  nul  ; donc  le  dénominateur  se  réduit  à 


. f2 

” 1 cos.*  , 

J ir 


quant  au  numérateur , il  devient 

ÎT  ir 

fa  fa" 

A*  I cos.*«M2w-f*aArsin.T  I sin.wcos.‘»xiu4'''*l°'^ 


sin.*MCOs.*«Mjw  ; 


l'intégrale  du  milieu  est  encore  nulle;  de  sorte  qu’en 
substituant , la  valeur  de  Ç devient  > 


sin.*ucos.wdM. 


fzsA-4- 


r*sin.*T  2 


cos.'udM 
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I 


=A+ 


r’sin.’r  2 
hh  ‘K 

'T 


l 


$in*(2o>)<iw 


COS.'u<^u 


en  vertu  de 
ou  bien  encore 


sin.2a>=2sin.it)Cos.u , 


£ = *4- 


I 

in.T  J I 


2 


sin.’(2*>)(/u 


/^sin.T  J O 
hh  JT 
•2 


j*  cos.*, 


.*w<fu 


en  remarquant  que 


f 2 ^2 

I cog.*u<^=2 1 cos.’oxfu  ; 

“ ¥ 

maintenant  il  sera  facile  d’intégrer.  En  eflet . on 
cos.2<»=cos.’*i — sin.*<u=l— 2sin.’w 

1 — cos.4w 


ou 


cos.4w=l — 2sin.’(a«»),  sin.*(2»)±:- 


ainsi, 


j*sin.’(2tf)=  cos.*u)<itf=  ~ U — — sin.4w4-Ci 
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lie  plus  , en  vertu  de 


COS.w  = 


1+  COS.3U 


on  a encore 


i cos.'ativ  = — I 

J 2 J 


lcos.2«^)fi?w= u-j — — »in.a'j-j-C  , 


entre  les  deux  limites  ^ — — -,  ces  deux  intégrales  de- 

7T 

viennent  chacune  — ; par  conséquent 

4- 


l = h- 


4A 


en  eifet , le  centre  de  pression  doit  être  plus  bas  que 
le  centre  de  gravité. 

339.  Quand  le  cercle  touche  par  sa  partie  supé- 
rieure la  surface  du  liquide,  on  a rsin.T=/i;  donc 
alors 

en  sorte  que  o étant  le  centre  de  pression  , on  .i 

li—h=co=  -—ek=  — r, 

4 4 

résultat  remarquable. 


Fi^.  luS. 


S ni. 

Conditions  de  la  stabilité  des  corps  flottants. 

340.  M étant  la  masse  d’un  corps,  ule  volume  du 
liquide  qu’il  déplace , p la  densité  de  ce  liquide  homo- 
gène, puisqu’il  faut,  pour  qu’il  y ait  équilibre,  que  le 


/ 
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poids  du  liquide  déplacé  soit  égal  au  poids  du  corps  ^ 
on  aura  pour  condition 

ou  pu=M. 

Si  la  densité  du  liquide  est  >■  que  la  densité  moyenne 
du  corps,  V sera  à son  tour  plus  petit  que  le  volume 
du  corps , et  le  corps  ne  plongera  qu’en  partie  dans  le 
liquide  ; il  faut  de  plus  pour  l’équilibre  que  le  centre 
de  gravité  G du  corps , et  le  centre  de  gravité  O du 
liquide  déplacé , soient  sur  la  même  verticale. 

Il  y a évidemment  une  infinité  de  manières  de  satis- 
faire à l’équilibre  d’un  corps  flottant  : car  la  première 
condition  d’équilibre  sera  satisfaite  toutes  les  fois  qu’on 

aura  vs=  — , ce  qui  peut  avoir  lieu  de  mille  manières  ; 
P 

car  cela  revient  à couper  le  corps  par  un  plan  tel  qu’en 
le  faisant  coïncider  avec  la  surface  du  liquide , le  poids 
du  liquide  déplacé  par  la  partie  inférieure  du  corps 
soit  égal  au  poids  du  corps  ; un  pareil  plan  se  noinme 
plan  de  flottaison.  Pour  chaque  plan  de  flottaison,  il 
y a un  centre  de  gravité  O du  liquide  déplacé;  le 
lien  géométrique  de  tous  ces  centres  forme  une  cer- 
taine surface  tracée  dans  le  corps  flottant  ; nous  allons 
voir  quels  sont  les  plans  de  flottaison  qui  conviennent 
à une  position  d’équilibre. 

Supposons  que  KL , K'L'  sont  deux  plans  de  flot- 
taison très-voisins  ; soient  O , (>  les  points  du  corps, 
centres  de  gravité,  correspondants  du  liquide  déplacé, 
les  parties  plongées  du  corps  dans  les  deux  cas  au- 
ront la  partie  commune 

RIRLM=V— r, 

V étant  le  volume  d’un  des  onglets  KK'  CR,  ou 
LRL'L. 
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Soient  C,C'  les  centres  de  gravité  des  deux  ongle-rs  , 
S celui  du  volume  V — le  centre  de  gravité  O sera 
donné  par  la  proportion 

CO  V— ^ 
ôs~~T~’ 

le  centre  de  gravité  O'  sera  de  même  déterminé  par 

C'a'  _ \—i>  J,  . CO  _ C'O' 

O'S  — OS  ~ O'S  ’ 

ce  qui  dit  que  la  ligne  OCX  est  parallèle  à GC'.  Or  les 
ongletsétant  très-petits,  les  centres  de gravitéC, G', peu- 
vent étreconsidéréscommesituéssensiblement  dans  l’un 
ou  l’autre  des  plans  de  flottaison,  et  par  conséquent  dans 
le  plan  de  flottaison  KL  ; la  ligne  00'  sera  donc  pa- 
rallèle au  plan  de  flottaison.  Gela  est  rigoureusement 
vrai  à la  limite;  alors  OO'  est  tangente  en  O à la  surface 
des  points  O,  et  comme  cela  a lieu,  quel  quesoitle  sens 
dans  lequel  on  a fait  tourner  le  plan  de  flottaison  d’une 
quantité  très-petite  , il  en  résulte  que  toutes  les  tan- 
gentes eu  O sont  parallèles  à ce  plan  ; donc  le  plan  tan- 
gent en  un  point  quelconque  O de  la  surface  des  centres 
de  gravité,  est  parallèle  au  plan  de  flottaison  corres- 
pondant. 

Il  résulte  de  là  que  G étant  le  centre  de  gravité  du 
corps,  la  ligne  GO  est  normale  en  O à la  surface  du 
point  O ; car  dans  le  cas  d'équilibre,  cette  ligne  étant 
verticale,  est  perpendiculaire  au  plan  de  flottaison  qui 
est  horizontal , et  par  suite  aussi  au  plan  tangent  en 
O qui  est  parallèle  au  plan  de  flottaison. 

D’après  cela,  si  l’on  conçoit  tracée  la  surface  des 
points  O , en  menant  du  point  G toutes  les  normales 


Fit-,  iio. 
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])OssibIes  à cette  surface,  on  déterminera  autant  de 
points  O qu'il  y a de  normales , et  par  suite  autant  de 
plans  deflottaison  correspondants  pour  lesquels  le  corps 
flottant  sera  en  équilibre. 

341.  Nous  allons  considérer  comme  cas  particulier 
un  corps  divisible  en  deux  parties  symétriques  par  un 
plan  vertical;  onlefait  tourner  surlui-méme de  manière 
que  ce  plan  reste  vertical  et  que  l'on  ait  toujours 
V = ^ ; ce  dernier  volume  étant  également  divisé  en 
parties  symétriques  par  le  plan  vertical,  son  centre  de 
gravité  ne  sortira  pas  de  ce  plan  et  y trouvera  une 
courbe  ABC,  qui  est  l'intersection  de  la  surface  gé- 
nérale des  points  O par  le  plan  vertical  ; si  donc  on 
abaisse  du  point  G des  normales  sur  cette  courbe , à 
chacune  d’elles  correspondra  une  portion  d'équilibre 
du  corps. 

Il  est  à remarquer  que  ces  normales  seront  alterna- 
tivement des  maxima  et  des  minima  , parmi  les  rayons 
vecteurs  menés  de  G à la  courbe  ABC.  En  effet  , 

F*s- Soient  GO  r une  de  ces  normales,  Mie  centre  de  cour- 
bure de  O et  placé  d’abord  au-dessous  de  G,  le  cercle 
osculateur  en  O'  étant  à la  fois  intérieur  et  extérieur 
à la  courbe , le  cercle  décrit  du  point  G sera  entière- 
ment intérieur  à cette  courbe  dans  le  voisinage  du 
point  O ; la  normale  GO  sera  donc  minima  entre  les 
rayons  vecteurs  menés  de  G aux  points  de  la  courbe 
voisine  de  O GO  <;  GO'  <GO". 

Si  le  centre  de  courbure  M était  au-dessous  de  G, 
on  verrait  que  GO  est  maximum  entre  les  rayons  vec- 
teurs voisins  GO  >GO'>  O"  , puisque  le  cercle  dé- 
crit de  G sera  entièrement  extérieur  à la  courbe. 

D’après  cela  toutes  les  normales  abaissées  de  G sur 
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Iti  courbe,  sont. tles  muxima  etminima  entre  les  divers 
rayons  vecteurs  menés  de  G ; de  plus  elles  seront  al- 
ternativement des  maxima  et  minima  , puisque  entre 
deux  maximum  il  y a nécessairement  un  minimum,  et 
un  maximum  entre  deux  minimum.  Enfin  la  courbe 
ABC  étant  formée  , il  y a nécessairement  autant  de 
maxima  que  de  minima,  et  le  nombre  des  positions 
d’équilibre  du  corps  flottant  est  pair. 

Quand  le  corps  flottant  est  en  équilibre,  le  centre  de 
courbure  M s’appelle  métacentre. 

342.  Voyons  maintenant  dans  quel  cas  l’équilibre 
est  stable  et  instable. 

D’abord  si  le  métacentre  est  au-dessus  du  centre  de 
gravité,  l’équilibre  est  stable;  car  si  l’on  déplace  le 
système  de  manière  que  le  centre  de  gravité  O vienne 
en  O'  très-voisin  de  O , la  normale  au  point  G passera 
eu  M,  puisque  ce  point  est  l’intersection  de  deux  nor- 
males voisines.  Le  poids  appliqué  en  G sera  parallèle 
à MO',  et  il  est  évident  que  l’ellet  des  deux  forces  G L, 
M K , tend  à ramener  les  deux  points  M et  G dans 
leur  première  position. 

Au  contraire  , lorsque  le  métacentre  est  au-dessous 
du  centre  de  gravité  , c’est-à-dire  lorsque  la  normale 
est  au  maximum,  l’équilibre  est  instable  ; carsi  on  dé- 
range très-peu  la  position  d’équilibre,  l’effet  des  forces 
MK,  GL,  est  de  ramener  G,  M,  dans  une  position 
verticale;  mais  G est  au-dessous  de  M , par  suite  à 
faire  chavirer  le  corps.  Donc,  etc. 

On  voit  que  les  positions  d’ équilibre  stable  corres- 
pondent aux  normales  minima,  et  celles  d’équilibre 
instable  aux  normales  maxima. 


Fig.  III. 
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Les  positions  d’équilibre  stable  et  instable  se  suc- 
cèdent donc  alternativement. 

Sü'S.  Si , comme  application , on  considère  un  cy- 
lindre droit  plongé  dans  un  liquide  et  ayant  ses  arêtes 
horizontales , le  plan  vertical  mené  à égale  distance 
des  bases  perpendiculaires  aux  arêtes  coupera  le  cy- 
lindre en  deux  parties  symétriques;  il  est  évident 
que , dans  ce  cas , la  courbe  décrite  par  le  centre  de 
gravité  dans  le  plan  vertical  sera  un  cercle;  il  y aura 
une  inlinité  de  positions  d’équilibre. 

Considérons  le  cas  d'un  prisme  triangulaire  , 

' que  l’on  fait  tourner  de  manière  que  ses  arêtes  restent 
horizontales  ; il  nous  sera  facile  de  trouver  le  chemin 
parcouru  par  le  centre  ds  gravité  du  liquide  déplacé  : 
ce  cbemiu  sera  tracé  dans  le  plan  vertical  mené  à égale 
distance  des  bases  du  prisme. 

Supposons  d’abord  qu’une  seule  arête  G plonge  dans 
‘I  ' liquide  , ABC  étant  la  section  faite  à égale  distance 
des  bases  dans  le  prisme,  DEC  la  section  du  prisme  de 
Hquidedéplacé,  le  centre  de  gravité  du  prisme  total  sera 
en  G centre  de  gravité  de  ABC  , celui  du  liquide  dé- 
placé en  O centre  de  gravité  de  la  section  DEC  ; pen- 
dant que  le  prisme  tourne  sur  lui-même  , la  section 
DEC  doit  rester  constante , pour  que  le  poids  du  li- 
quide déplacé  reste  le  même  ; il  est  facile  de  voir  que 
dans  ce  mouvement  le  centre  de  gravité  O décrira  une 
hyperbole  ; en  effet , AC,  BC  , étant  pris  pour  axes 
des  J-  et  j:  , on  aura  pour  les  coordonnées  de  O 

x=  i CD,  y=  * CE , d’où  xy=.  1 CEx  CD; 

3 V 

Or,  la  surface  constante  DEC  , ou 
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H- — - CE*~ Dessin  .a  { 


xjr=—. — B. 
9sm.a 


La  courbe  en  question  ést  donc  une  hyperbole , dont 
AC  et  BC  sont  les  asymptotes. 

Il  en  serait  de  même  si  l’une  des  arêtes  A ou  B 
plongeait  dans  le  liquide  ; on  aurait  deux  nouvelles 
portions  d’hyperbole  décrites  par  le  centre  de  gravité 
du  liquide  déplacé. 

Il  est  encore  facile  d’avoir  la  courbe  décrite  quand 
deux  arêtes  A et  B , par  exemple , plongent  dans  le 
liquide  ; la  surface  DEBA  devant  rester  constante  dans 
le  mouvement  du  prisme , la  surface  CDE  sera  aussi 
constante;  le  centre  de  gravité  F de  CDE  décrira  donc, 
en  vertu  de  ce  qui  précède , une  hyperbole  dont  AC 
et  BG  sont  les  asymptotes.  O étant  le  centre  de  gra- 
vité de  ADEB , le  centre  de  gravité  G du  triangle  total 
ABC  s’obtiendra  en  divisant  OF  en  deux  parties  telles 
que 

GO  _ CDE 
GF  ADEB’ 

les  deux  termes  de  ce  rapport  étant  constants,  on  voit 
que  dans  toutes  les  portions  du  prisme  flottant  le 
rapport  des  rayons  vecteurs  GO,  GF,  sera  constant  ; la 
courbe  de  O sera  donc  une  courbe  semblable  à celle  de 
F ; elle  sera  donc  aussi  une  hyperbole , mais  inverse- 
ment placée. 

Par  les  points  C et  G menons  la  droite  CGC'  telle 
qu’on  ait 

GC  GF 
GC'  “ GO  ’ 


/Fig.  u4. 


Fig.  il5. 
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(le  même  pour  les  sommets  R et  A.  On  obtiendra  ainsi 
un  triangle  A'R'C',  dont  les  cotés  sont  parallèles  à ceux 
de  ABC , et  dont  les  sommets  sont  sur  les  droites  qui 
joignent  les  sommets  du  triangle  donné  au  centre  de 
gravité  G ; en  outre  , on  peut  démontrer  que  si  on 
mène  les  cordes  qui  joignent  les  points  de  raccorde- 
ment de  nos  six  courbes  , l’hexagone  formé  a ses  six 
côtés  respectivement  parallèles  aux  côtés  de  nos  deux 
triangles  ; enfin , que  les  diagonales  de  cet  hexagone 
se  cx)upent  toutes  au  centre  de  gravité  G. 

On  voit  qu'il  y aura  six  portions  d’hyperbole  dé- 
^ cri  tes  par  le  centre  de  gravité  du  liquide  déplacé  ; aux 
j)oints  qu’elles  auront  de  communs  elles  seront  tan- 
gentes l'une  à l’autre  , car  en  chaque  point  d’une  des 
courbes  la  tangente  devant  être  parallèle  à la  ligne 
de  flottaison  DE , les  tangentes  au  même  point  devront 
se  confondre  en  une  seule  : les  deux  courbes  seront 
donc  tangentes. 

J1  y aura  autant  de  positions  d’équilibre ‘que  l’on 
pourra  abaisser  de  normales  du  point  G sur  toutes  les 
hyperboles;  or,  sur  une  portion  d’hyperbole,  on  peut 
au  plus  en  abaisser  trois  ; il  y aura  donc  au  plus  dix- 
huit  positions  d’équilibre. 

Lorsque  le  triangle  est  équilatéral  , les  positions 
d'équilibre  se  ramènent  à trois. 

345.  Cherchons  maintenant  la  condition  analy- 
ti(|ue  de  la  stabilité  et  de  l’instabilité  des  corps  flot- 
tants. 

Fig.  ii6  Pour  cela,  nous  allons  démontrer  génér.dement 
(|ue  le  centre  de  gravité  d’un  plan  de  flottaison  d’un 
corps  homogène  est , sur  son  intersection  HI  avec  le 
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plan  de  flollaison  inGniment  voisin  K'L'.  En  eGét , 
soient  Q et  Q'  les  centres  de  gravité  des  aires 

KH1'=A,  H1L=A', 

le  centre  de  gravité  de  KL  s’obtiendra  en  divisant 
QQ' en  deux  parties  réciproquement  proportionnelles 
à ces  aires  A et  A'  : s étant  l’angle  inGniment  petit 
des  deux  plans  deGottaison  , r et  r'  les  distances  QR, 
Q'R'  des  centres  de  gravité  Q,  Q'  à HI,  comme  on  peut 
considérer  les  volumes  des  angles  comme  des  solides 
de  révolution  , nous  aurons  par  Guldiri 
KK'HI=Arî,  LL'H1=AV9; 
or,  ces  deux  volumes  sont  égaux,  ainsi 
r:r^::A':A  ; 

et  à cause  des  triangles  semblables  QRG  , Q'R'G  , on 
aura  donc  aussi 

QG:Q'G;:A':A, 

le  point  G est  donc  le  centre  de  gravité  <lu  plan  de 
flottaison. 

Ce  théorème  général  démontré  , revenons  au  cas  où 
le  corps  flottant  est  divisé  en  deux  parties  symétri- 
ques par  un  plan  vertical. 

La  ligne  HI  étant  l’intersection  de  deux  plans  per- 
pendiculaires au  plan  vertical, est  elle-même  perpendi- 
culaire à ce  plan  , et , par  suite  , à toute  droite  menée 
dans  ce  plan,  à QQ'  ; QQ'  sera  donc  la  somme  des 
distances  QR  , Q'R' , de  Q et  Q'  à HI  : soit  a un  petit 
élément  de  QHI,  r sa  distance  HI,  ^ar  sera  semblable- 
ment l’expression  de  l’élément  de  l’angle  correspon- 
dant à cet  élément  a , or  par  Guldin  le  volume  total  de 
l’angle  sera 

u=i'.ar,  (1) 

30 
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or,  en  vertu  de  la  formule  générale  qui  sert  à déter- 
miner le  centre  de  gravité  , on  a 


QG-. 


iar'-y^'ar'  ÿiar 


Sar-\-9a'r'  hxar  ' 

et  si  on  pose 

ïar’=it', 

il  vient , en  vertu  de  (1) , 


QG=?^. 


On  aurait  de  même 


et  comme 
on  a 


QG^-HQG=QQ^ 


K étant  le  moment  d’inertie  de  la  surface  de  flottaison 
par  rapport  à HI. 

Fig.  117.  Remarquons  que  O,  o',  étant  les  centres  de  gravité 
du  liquide  déplacé  dont  le  volume  est  V,  correspon- 
dants aux  deux  plans  de  flottaison  KL , K'L',  la  ligne 
00’  est  parallèle  à QQ' , et  on  a 

QQ'  V ..  9k 

— r = — ; par  conséquent  00  — — ; 

00  V * V 


de  plus  0 étant  l’angle  des  deux  plans  de  flottaison 
consécutifs  , est  aussi  l’angle  des  deux  normales  Mo, 
Mo',  et  M étant  le  centre  de  courbure,  le  rayon  de 
courbure 
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ou  bien,  en  vertu  de  la  valeur  de  00', 

, . ..!  ”””  r 

nous  savons  que  la  condition  de  stabilité  est  Mo>.oG. 
Appelons41a  distance  oG  des  deux  centres: dé  gravité, 

la  condition  analytique  de  la  stabilité  sera  y h.  * 

Ndus  allons  maintenant  exprimer  cette  condition 
en  fonction  des  données  dans  des  oas  particuliers. 

' 346v  1®  Clonsidérorts  uh'cylindre  oü  on  prisme  dont  fî| 
les  arêtes  sont  horizontales,  homogène  «t  plongé  datas 
un  liquide  homogène  I le  plan  de  flottaison  serb  un 
rectangle  MNRL  . dont  nn  des  côtés  est  égal  à ® lon^ 
gueurdes  arêtes,  et  l’autre ô;  1» ligne  HI  le  divisera 
en  deux  parties  égales. 

Il  est  facile  d’avoir  le  moment  d’inertie  de  la  surface 
de  ce  rectangle  par  rapport  à HI.  Soit  pq  unebran'clie 
inSnimeut  petite  dont  lés  ordonnées  extrêmes  sont  y 
ét  y 4^  l'iiire  de  ce  ^etit  rectangle  sera  a =iVAv,de 
moment  d’inertie  de  la  moitié  du  rectangle  sera 
^t-:  " t 


^y=ciya,jr  ^ ou  C 
et  celui  du  rectangle  entier 


i 


O ^ ^4 


12 


d ailleurs  B étant  la  base  du  prisme  on  a 

Je 

V=CBj  d’ou  — E- 

V 

Ainsi  la  condition  de  stabilité  est 


:•  118. 
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6» 

12.B 


Fig.  119- 


h étant  la  distance  des  centres  de  gravité  des  corps  et 
du  liquide  déplacé. 

3i7.  2®  Supposons  que  le  corps  plongé  soit  un  ellip- 
soïde pesant  et  homogène,  toujours  coupé  en  deux 
parties  symétriques  par  un  plan  vertical. 

Il  est  évident  qu’on  aura  une  position  d’équilibre  si 
l’un  des  axes  est  vertical.  Voyons  dans  quels  cas  l’é- 
quilibre sera  stable  ou  instable  , le  centre  de  gravité  G 
étant  à son  centre. 

Prenons  pour  axes  de  coordonnées  les  trois  axes  de 
cet  ellipsoïde  : son  équation  sera  . , 


X Y Z 


celle  du  plan  de  flottaison 

x=GI=H  : 


la  surface  de  flottaison  est  une  ellipse  dont  l’équation 
est 

U‘  ^ c’  a” 


ou  I 


ou 

=1 

? 

en  posant 

/ H’ 

)=“’■  K 

H \ 

Digilized  by  Cooglt 


lao. 


( 469  ) 

Considérons  une  tranche  pq  de  cette  ellipse.  Son  Fig. 
épaisseur  est  sa  longueur  2z,  son  aire  est  donc 


2C, 


2zir,  ou  — |/B— 


le  moment  d’inertie  de  la  — ellipse  KL  sera 


aP  — — - 

ou , à la  limite , 

tJo 

/ 

le  moment  d'inertie  de  la  surface  entière  de  flottaison 
sera  donc 

Pour  ellectuer  l’intégration,  posons B sin.  «;  alors 
pour 

I ■ n 

jr=0,  a=0,  pour  ^^=8,  “=  2> 

d’où 

djr—h  cos.  ada,  \/ B’ — 1 — 8in.*a=BcOS.  a ; 
donc 


n w 

^=4B*C  j ^sin.’acos.Wa=B’C  f^sin.»(2*)  dx  ; 
JO  Jo 


et , comme  nous  le  savons  , cette  intégrale  est  égale  à 

- ; donc 
h 


^ l>'  bc  . 

7 -,  -Ja'-wy. 

%■  a a' 
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Il  reste  à aToir  la  vale^^  de  V.  La  distance  h des  deux 
, centres  de  gravité  est  égale  à l'abscisse  ( du  centre  de 
gravité  du  liquide  déplacé  ; la  condition  de  stabilité 
est  donc 

^ >Ç  ou  *>VÇ; 
or 


'=r 

JH 


Udx, 


U étant  l’aire  d’une  section  quelconque  parallèle  au 
plan  yz, 


l’aire 


donc 


Vï=  I Uxdx, 
JH 


intégrale  qui  se  réduit  à ‘ 

VÇ=j  ^(a*-H’)'. 

4>  a 

Comparant  cette  valeur  à celle  de  K,  on  voit  que 
VÇ~  a>  ’ 

« 

il  y aura  donc  stabilité  d’équilibre  dans  le  sens  des  y 
si  b'^a,  c'est-à>dire  si  l’axe  horizontal  des  y est  plus 
grand  que  l'axe  des  x;  de  même  il  y aura  stabilité  dans 
le  sens  des  z si  C^a  ; pour  qu’un  ellipsoïde  soit  dans  un 
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équilibre  stable  , il  faut  doue  que  l’axe  vertical  soit  le 
plus  petit  des  trois  axes. 


S IV. 

Oscillations  d’un  corpsflottant  symétrique  par  rapport  Fig.  i ai . 
à une  section  verticale. 

3i8.  SoientKLpla  sectionverticale  par  rapport  à la- 
quelle le  corps  est  Symétrique  , KL  la  trace  d’un  plan 
de  flottaison  correspondant  à une  position  d'équilibre 
stable  ; supposons  que  le  corps  soit  écarté  d’une  très- 
petite  quantité  de  sa  position  d’équilibre  : il  y revien- 
dra par  de  petites  oscillations.  Soit  K"L"  la  trace  de 
la  surface  supérieure  du  liquide  sur  le  plan  vertical 
au  bout  du  temps  r.  Par  le  point  I , centre  de  gravité 
de  KL  , menons  le  plan  K'L'  parallèle  à K"L"  : ce  plan 
étant  très-peu  éloigné  de  KL,  et  passant  par  son  centre 
de  gravité,  sera  on  plan  deflottaison,  le  volume  au-des- 
sous de  K'K'  sera  donc  le  même  que  celui  au-dessous  de 
KL  : appelons  i la  distance  IN  des  deux  plans  KL,K"L". 

Comme  nous  le  savons , le  mouvement  du  corps  est 
déterminé  par  le  mouvement  du  centre  de  gravité  G , 
dans  lequel  on  a concentré  toute  la  masse  Mdu  corps, 
et  sollicité  par  toutes  les  forces  qui  agissent  sur  ce 
corps , et  de  plus  par  le  mouvement  de  rotation  autour 
du  centre  de  gravité , ce  mouvement  s’eflectuant  au- 
tour d’un  axe  passant  par  G,  et  de  plus  parallèle  à 
l’axe  des  z , puisque  In  section  KLP  ne  sort  du  plan 
vertical  des  xj. 

' Or,  toutes  les  forces  qui  sollicitent  le  corps  sont 
verticales  ; de  plus  on  suppose  qu’il  n’y  a pasde  vitesse 
initiale  ; le  mouvement  du  centre  de  gravité  G sera 
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donc  rectiligne  et  vertical;  l’cquiilion  de  sou  mouve- 
ment sera  donc  de  la  forme 


11  s’agit  de  déterminer  X ; cela  u'oilre  pas  de  difficulté. 
En  effet , quand  K"L"  coïncide  avec  la  surface  supé- 
rieure du  liquide , la  poussée  est  égale  au  poids  du  li- 
quide déplacé  par  K"L"P.Ge  poids  se  compose  du  poids 
gfV  du  liquide  déplacé  par  K'C'P,  et  appliqué  en  o'; 
plus  du  poids  compris  dans  K'L'K"L",  qu’on  peut  assi- 
miler à un  cylindre  ayant  r pour  hauteur  et  pour  base 
K'L'=  sensiblemen  t KL=A;  ce  poids  est  donc^pAc,  et 
peut  sans  erreur  être  considéré  comme  appliqué  en  I. 
Âu  bout  du  temps  t,  la  poussée  du  liquide  sera  donc 
gp(V  -{-  Âc)  ; elle  agit  de  bas  en  haut  ; le  poids  du  corps 
est  égal  au  poids  gp\  du  liquide  déplacé  par  KLp. 
Toutes  ces  forces  doivent  être  considérées  comme  appli- 
quées au  centre  de  gravité  G ; elles  agissent  en  sens 
contraire  ; leur  différence  gfAc  est  donc  la  force  qui 
sollicite  le  centre  de  gra\ité  : on  a donc 


X = —gf>At, 


puisqu’elle  agit  de  bas  en  haut  ; de  là 

A A 

M—  =~gç>Ai  ou  =~gAti 

et  SI  pour  simplifier  nous  posons  . 

V _t 
Â “ïl’ 

(H  est  ce  qu'on  appelle  la  hauteur  moyenne  de  KLP) 
l’équation  du  mouvement  du  centre  de  gravité  sera  > 


(f) 
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L’oscillation  du  corps  flottant  est  déterminée  par 
les  variations  de  i et  6 angle  des  deux  plans  KL , K"L",  pig.  laj. 
ou  KL,K'L'  : nous  avons  à déterminer  deux  équations 
entre  « , 6 et  r : l’équation  (1)  va  nous  en  fournir  une. 

Posons 

GI=/,  IF=6,  FG=a,  FGI=#; 


au  bout  du  temps  tou  a 

E = GE=»+GH;  01  HGF  = 9; 

par  suite, 

HGI=d-|-e  et  GH=/cos.(«-f-6); 


or 

cos . (5+®)  — cos.  Jcos.O — sio  .9sin . 9 = cos . S — 9sin  .J, 
en  remarquant  que  0 est  très-petit  ; on  a donc 
GH=/"cos.^ — 0/sin.^=a — è9; 

donc 

ï=t-|-o— 

et  différenciant 


£!  — —b  ^ 
eU'  ~ dF  dû' 


et  en  vertu  de  (1)  il  vient 


(2) 


^ — b— 
dû  dû  ^ n 


=0: 


telle  est  l’une  des  équations  qui  lient  t,  6,  i.  Si  on  avait 
^ = 0 , c’est-à-dire  si  les  points  I et  G se  trouvaient 
sur  une  même  verticale  pendant  le  mouvement,  on  au- 
rait immédiatement  une  équation  entre  < et  t 

^ ^ 

dû~  H’ 


qu’il  est  facile  d’intégrer,  car  on  peut  l’écrire  ainsi  : 
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dt  di  H ’ 

ou 

àt  ,dt  gt  , 

s ‘‘i,  =-«'*■ 

et  intégraut  à partir  de  t=0- 

(s)’ 

dt  > . ' ' ' 

-3-  aune  valeur  initiale  nulle, car-3-  =^,  et  la  vitesse 
dt  dt  dt' 

initiale  du  centre  de  gratuité  est  nulle  ! de  là 


intégrant  encore  à partir  de  t = 0, 


équation  semblable  à celle  qui  lie  6 et  t dans  le  pendule 
. simple. 

La  longueur  c varie  donc  comme  9 dans  le  pendule 
simple  ; le  point  I oscille  comme  un  pendule  simple  ; 
le  temps  d’une  oscillation  complète  s’obtient  en  posant 
*=io,  d’où 

cos  (g)’^=L 

La  deuxième  équation  qui  lie  1, 9 et  t s’obtiendra  au 
moyen  de  la  deuxième  équation  du  mouvement  du 
corps,  celle  du  mouvement  autour  du  centre  de  gra- 
vité ; comme  nous  l’avons  déjà  dit , ce  mouvement 
s’edectue  autour  d’une  parallèle  à l’axe  des  z , son 
équation  est  donc 
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S’-r. 


xjrjCi  étant  les  coordonnées  relatives  à des  axes  pas- 
sant par  le  centre  de  gravité  et  parallèles  aux  pre- 
mières. -3  ' . < ,r  -IN'  ' '• 

' Le  premier  membre  de  eette  équation  est  la  difie>  Fig.  nS. 
rentielle  de  la  somme  des  projections  des  moments  li- 
néaires , de  la  quantité  de  mouvement  sur  l'axe  des 
Z , et  le  deuxième  la  somme  des  projections  des  mo- 
ments linéaires  des  forces  sur  le  même  axe.  Ces  deux 
expressions  sont  faciles  à trouver  ; ear  soit  m un  élé- 
ment quelconque  du  corps  , il  décrira  autour  de  G un 
arc  S=r(9o — ®)j  étant  sa  distance  à G ou  à l’axe  des  z, 
car  tous  les  points  décrivent  autour  de  G un  angle  — 9 
dans  le  temps  t ; on  aura  doqç 

d9 


la  quantité  de  mouvement  de  m est  donc 

d9 

et  la  projection  de  son  moment  linéaire  sur  l’axe  des  z 


— mi* 


d9 


la  différentielle  de  cette  projection  est  donc 


d^ 


et  la  somme  de  toutes  ces  projections , c’est-à-dire  le 
premier  membre  de  (3), 


{*) 


£6 

dt' 


.mr*=  — MR 


rf/” 
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R étant  une  moyenne  entre  toutes  les  valeurs  de  r.  Le 
deuxième  membre  s’obtient  aussi  aisément;  en  effet,  les 
trois  forces  qui  sollicitent  le  système  sont  en  G , 
gfp  de  haut  en  bas , gpY  en  & de  bas  en  haut , et 
gpAt  en  I idem.  Toutes  sont  verticales , et  pour  toutes 
Y=0;  pour  celles  en  G X=gpY,  en  o'  X= — gpV,  en  I, 
X= — gpAi;  le  moment  de  la  première  est  nul  ; les 
moments  de  ces  deux  dernières  sont 

g'pVGQ,  ^pAt.Hl, 

GQ  étant  la  distance  de  la  direction  o'M  au  centre  des 
moments.  Or 

GQ  = GM  sin.6=GM8, 

et  comme 

GM=  Mo±Go=5±a, 

^ selon  que  G est  au-dessus  ou  au-dessous  de  o ; donc 
GQ=(?dzü)9; 

de  plus 

HI  =/sin.  f J-)-0)  =senàiblemen^sin.  b, 

la  somme  des  moments  linéaires  des  forces  projetées 
sur  Taxe  des  z est  donc 

(5)  ^p  V qz  A j 9+gpAèt  ; 

donc , égalant  cette  expression  à l’expression  (4)  en 
vertu  de  (3),  il  vient 

— -f-/t)9-f  g'pAAi; 

et  remarquant  que 
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. (l-‘) 


g b 


<«)  *•+#•+#■=»■ 

Telle  est  la  deuxième  équation  qui  lie  c,  8 et  t ; si  l’on 
avait  £=0  cette  équation  donnerait 

d'd  , g 

^ + -gr»-0, 

équation  entièrement  de  la  même  forme  que  celle  qui 
lie  t et  t quand  b = 0,  c’est-à-dire  que  celle  du  pten- 
dule. 

349.  Ou  voit  donc  que  quand  6=0,  c’est-à-dire 
quand  G et  I sont  sur  la  même  verticale,  les  oscillations 
déterminées  pars  et  0 sont  toutes  deux  isochrones. 

C’est  encore  ce  qui  a lieu  lorsque  b n’est  pas  nul , 
car  les  deux  équations  qui  déterminent  le  mouvement 
sont 

rf*«  , , gi 


tCO  , g , bg  ' 

ce  sont  les  deux  équations  simultanées  qu’il  faut  inté- 
grer. Multiplions  (6)  par  6 et  ajoutons , il  viendra 

(7). 

^ ^ ‘ sic  ^ H'  ^ H"/ 
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Multiplions  maintenant  (6)  par  une  indéterminée  il 
viendra  en  rajoutant  à 


ou  bien 


g^-\-bg 


- - H"  ; 

on  peut  ramener  cette  équation  à ne  renfermer  qu’une 
variable  • -j-Xe  , en  déterminant X de  manière  que 
1 X-j-6 , 

H" 


d'où  deux  valeurs  x,  et  X pour  ), , ces  deuîc  valeurs 
seront  de  signe  contraire , car  réqimtion  (9)  se  ra- 
mène à ' 


6*Hri'X*4-(»H"— HH"-fè’HH')X=stHH", 
équatiôn  dont  les  racines  seront  de  signe  contraire  , 
puisque  le  terme  seul  connu  est  négatif  : l’équation  (8) 
prendra  en  posant 


la  forme 


éX+6>  i 1 

H"  H “ HT  ’ 


æ 


(«+^6)  I 

dt' 


On  voit  que  cette  forme  est  la  même  que  celle  des 
équations  précédentes  ; seulement,  au  lieu  d’une  varia- 
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ble  ( ou  9,  on  a nous  aurons  pour  l’intégrale, 

pour  les  deux  valeurs  >,  l,  de  X : 

)/s' 

«+x.®=(to-f),e„)cos.  ( ^ V <• 

(H, et  H,  étant  ce  que  devient  H"'pour  >=X,  et  X=XJ. 

350.  Remarquons  que  si  sur  KL  nous  posons  IT,=X^,  Fig.  134. 
IT|!=!>,  et  en  sens  contraire,  puisque  X,  et  X, sont  de 
signes  contraires , les  valeurs  S, T,  et  S,Tg  seront  sem- 
blables à celles  de  ),9 , >,9 , et  nous  aurons  . ^ : .. 

.-fx.®=T,u.=..,  .+x,e=T,ü.=.„ 

en  vertu  des  équations  (1);  on  voit  donc  que  les  lon- 
gueurs f,,  t,  varient  comme  ■ dans  le  cas  de  b =0  *.  les 
deux  points  T, , T,  oscillent  donc  comme  des  pendules 
simples  ; il  existe  donc  dans  le  cas  général  deux  centres 
d’oscillation. 


CHAPITRE  TROISIÈME. 

ÉQUILIBRE  DES  FLUIDES  ÉLASTIQUES.  mvXLLEMENT 
BAROMÉTRIQUE. 

351.  Considérons  en  premier  lieu  un  fluide  élastique 
homogène  contenu  dans  un  vase  et  soumis  à l’action 
de  la  gravité , que  l’on  regarde  comme  une  force  verti- 
cale constante.  Admettons  de  plus  que  la  température 
soit  uniforme  dans  toute  l’étendue  du  fluide , ce  qui 
permettra  d’écrire,  conformément  à la  loi  de  Mariotte , 

P-^p, 
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P désignant  la  pression  qui  a lieu  dans  un  point  quel- 
conque , P la  densité  du  fluide  en  ce  point  , et  le  un 
coefficient  constant.  On  obtiendra  la  loi  de  l’équilibre 
du  fluide  , en  remarquant  que  x désignant  l’ordonnée 
verticale  d’un  point  quelconque  comptée  de  bas  en 
haut  à partir  d’un  plan  horizontal  fixe  , on  a ici 

s -f  A 

p=\.e  * , ou  x=-  log.  —, 

«■  P 

A étant  une  constante  arbitraire.  Et  si  l’on  nomme  P 
la  pression  qui  répond  au  point  dont  l’ordonnée  verti- 
cale est  X , on  aura 

€ (X— X)  ^ P 

/>=P.c*  , ou  X — X=  - log.  -. 

g P 

Cette  équation  donnant  pour  x une  valeur  infinie 
lorsqu’on  fait  p=-o , on  voit  que  l’on  ne  peut  supposer 
qu’aucune  pression  n’est  exercée  sur  la  surface, supé- 
rieure du  fluide , sans  admettre  en  même  temps  que 
la  hauteur  de  la  colonne  de  fluide  est  infinie.  Mais 
comme  la  densité  devient  nulle  en  même  temps  que 
la  pression  , il  faut  seulement  entendre  par  ce  résultat 
que  l’on  ne  peut  spécifier  la  hauteur  à laquelle  se  ter- 
mine le  fluide. 

Considérons  maintenant  plusieurs  gaz  ou  vapeurs 
soumis  à l’action  de  la  gravité  et  contenus  dans  un 
même  vase,  en  supposant  comme  ci-dessus  la  tempé- 
rature constante.  On  sait,  parles  recherches  des  physi- 
ciens : 1*  que  ces  fluides , parvenus  à un  état  d’équilibre, 
se  trouveront  mélangés  complètement  de  manière  à 
former  un  corps  homogène  ; 2“  que,  dans  cet  état,  cha- 
que fluide  supporte  une  partie  de  la  pression  totale 
égale  à celle  qu’il  supporterait  s’il  remplissait  seul  le 
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tnéme  espace.  Soient  pour  un  point  quelconque 
etc.,  les  densités  des  divers  fluides  qui  forment 
le  mélange  ; Pi,pt>Pi<  cfc-f  les  parties  de  la  pression  to- 
tale P qfu’ils  supportent  respectivement.  On  aura 

P.— h.-,  P,=h,.  Pf=Ko>^  etc., 
etc.,  désignant  des  coefficients  constants  , et 


/'=/’.+/»i4-Pi+etc. 


Lu  densité  p du  mélange  sera  éviilemment  la  somme 
-|-p,-i-etc.  des  densités  de  chaque  gaz.  Donc  ici 
l’équation  A=pp  devient 


d’où 


*.Pt+*^“.+*iPi+e‘c.=A-  (p,-|-p^-|-p,-|-etc.) , 
/r=  Pi+P.+Ps-fetC. 


Cette  expression  de  k doit  être  substituée  dans  là 
formule  précédente  qui  devient  ainsi 

x_X=  log.  ? , 

(.o.+  .'^.+pi+elt-lS'  P 

quand  on  veut  l’appliquer  à un  mélange  de  plusieurs 
gaz.  ' 

352.  Nous  avons  supposé  qu’il  s’agissait  d’un  fluide 
contenu  dans  un  vase  ; mais  si  l’on  voulait  considérer 
l’équilibre  d’un  fluide  occupant  un  grand  espace , ou 
même  l’équilibre  de  l’atmosphère  terrestre  dans  toute 
son  étendue , il  est  évident  que  les  résultats  précédents 
pourraient  être  appliqués , en  supposant  la  direction 
commune  de  la  gravité  et  des  ordonnées  x perpendi- 
culaire à la  surface  des  eaux  , qui  est  nécessairement 
ici  une  surface  de  niveau.  Ces  résultats  donnent  l'ex-^ 
pression  de  la  différence  de  niveau  de  deux  points  quel- 

31 
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conques  du  fluide  au  moyen  du  rapport  des  pressions 
qui  ont  lieu  respectivement  dans  ces  deux  points.  Mais 
comme  les  formules  précédentes  sont  fondées  sur 
l’hypotbèse  d’une  température  constante , et  d’une  ac- 
tion constante  exercée  par  la  gravité , hypothèses  qui 
ne  s'accordent  point  avec  l’état  véritable  de  l’atmo- 
sphère, elles  ne  peuvent  étire  employées  à la  mesure  des 
hauteurs  par  l’observation  du  baromètre. 

Pour  établir  les  formules  dont  cette  mesure  exige 
l’usage , on  doit  reprendre  l’équation  différentielle 

dp=fd{\dx-{-Y<fy+Zdzi , 
qui  devient  ici 

et  intégrer  cette  équation  en  ayant  égard  aux  varia- 
tions de  la  gravité , de  la  température , et  de  la  com- 
position même  du  fluide  atmosphérique. 

Quant  à l’intensité  de  la  gravité  elle  varie  avec  la 
latitude  et  avec  la  hauteur  au-dessus  du  niveau  des 
mers.  Nommant 

R le  rayon  moyen  de  la  terre  = 6366198"  ; 

L la  latitude  du  lieu  comptée  de  l’équateur  ; 

X la  hauteur  du  lieu  au-dessus  du  niveau  de  la  mer  ; 
g la  vitesse  imprimée  par  la  gravité  aux  corps  pe- 
sants à la  latitude  de  45*  et  au  niveau  de  la  mer  ; 

on  a généralement 

' (l-*^,W2837.èos;2L)  ‘ ‘ • '• 

pour  l’expression  de  la  vitesse  imprimée  par  cette 
force. 
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Quant  à la  râleur  de  la  densité  p du  iluide  atmo- 
sphérique , nous  nommerons 

<sr  le  poids  du  mètre  cube  de  mercure  à la  tempéra- 
ture de  0%  au  niveau  de  la  mer  et  à la  latitude 
moyenne  de  4>5“  ; 

n Le  poids  du  mètre  cube  d’air  pur  dans  les  mêmes 
circonstances,  sous  une  pression  égale  pour  un 
mètre  quarré  à -sr  (0,76)  ; 

et  nous  rappellerons  que , d’après  les  lois  combinées  de 
Mariette  et  de  Gay-Lussac,  le  poids  du  mètre  cube 
d’air  atmosphérique  deviendra,  dans  le  même  lieu,  sous 
la  température  t et  la  pression  p , 

P * 

" -tShtO,?#)  1-H),00375.t’ 

Cette  expression  suffirait  si  le  fluide  atmosphérique 
pouvait  être  regardé  comme  formé  d’air  pur.  Mais  il 
est  nécessaire  d’avoir  égard  à la  vapeur  aqueuse  dont 
il  est  presque  toujours  mélangé. 

On  sait  qu’à  température  et  à pression  égales , la  pe- 
santeur spécifique  de  la  vapeur  aqueuse  est  les  0,624 
de  celle  de  l’air.  Considérons  donc  un  mélange  d’air  et 
de  vapeur  aqueuse  : soit  t la  température,^  la  pression 
supportée  parle  mélange,  la  partie  de  cette  pres- 

sion supportée  par  l’air,  et  p,  la  partie  supportée  par  la 
vapeur  aqueuse.  On  aura,  pour  le  poids  du  mètre  cube 
de  l’air, 

p—p, f 

%»>(0,76)  H-0,00375.r  ’ 

pour  le  poids  du  mètre  cube  de  la  vapeur  aqueuse 

0,62in— : 

'29-(0,76)  1-1-0,00375.  t’ 
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et  pour  le  poids  du  mètre  cube  du  mélange 

_p — 0,376.p,  1 

" -z&CO.Te)  l-l-0.00375.r' 

Si  ce  mélange  était  saturé  de  vapeur,/?, serait  la  pres- 
sion correspondante  à la  température  t dans  la  table 
donnant  la  force  élastique  acquise  par  la  vapeur  aqueuse 
au  maximum  de  densité  sous  diverses  températures. 

La  formule  précédente  exprime  le  poids  du  mètre 
cube  de  fluide  atmosphérique  considéré  comme  un  mé- 
lange d’air  et  de  vapeur  à la  latitude  de  iS*  et  au  niveau 
de  la  mer.  Si  l’on  se  trouvait  dans  un  tel  lieu  l’on  devrait 
mettre  cette  expression  à la  place  de  og  dans  l’équation 
différentielle  écrite  au  commencement.  Mais  comme 
en  changeant  de  lieu  l’intensité  du  poids  dont  il  s’agit 
variera  dans  la  même  proportion  que  l’action  de  la  gra- 
vité , on  doit  introduire  le  facteur 


(1—0,002837.  cos  2L), 


et  écrire  (en  divisant  par  p ) 


P 


^ (1— 0,002837.cos.2L) 

0,76.  W ’ 


1-0,376^ 

P R or 

l-|-0,00375Tr  (R-f-x)’’ 


Cette  équation  pourrait  être  immé<liatcment  inté- 
grée, si  les  quantités  variables  ^ et  r étaient  exprimées 

en  fonction  de  x.  Mais  comme  la  manière  dont  la  pro- 
portion de  la  vapeur  aqueuse  et  la  température  varient 
avec  la  hauteur  x est  mal  connue,  et  que  les  relations 
de  ces  quantités  changent  d’ailleurs  avec  les  lieux  et 
avec  les  modifications  atmosphériques , on  doit  se  bor- 
ner à prendre  des  termes  moyens. 
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Considérons  le  facteur  1 — 0,376^'.  Si  l’on  pouvait 

supposer  que  l’air  est  toujours  saturé  de  vapeur,  il  ré- 
sulte de  la  loi  comme  de  la  force  élastique  de  la  vapeur 
aqueuse  que  dans  l’intervalle  de  0°  à 30°,  où  se  font 
communément  les  observations  barométriques,  on 
pourrait  regarder  sans  erreur  sensible comme  crois- 
sante proportionnellement  à t , et  écrire 

(0">,00512-f-0"‘,000865./). 


Dans  l’incertitude  où  l’on  se  trouve  à l’égard  de  la  vé- 
ritable valeur  qu’il  convient  d’attribuer  à cette  quan- 
tité, on  prendra  la  moitié  de  la  valeur  qui  répond  au 
point  de  saturation , c'est-à-dire  que  l’on  supposera 

P, =-Z0>(O'", 00256-1-0'", 0004325.0 


Kn  donnant  d’ailleurs  à/>  la  valeur  moyenne  v (0"',76), 

nous  substituerons  donc  au  facteur  1 — 0,376  — la 

P 

quantité 

. 0,00256-1-0,0004325.  < 


1-0,376- 
Mais  la  fraction 


0,76 


= 1—0,001267—  0,000214./. 


1—0,001267—0,000214.  / 
l-f-0,00375.< 


diffère  très-peu,  en  négligeant  les  quantités  très-pe- 
tites du  second  ordre , de 


1—0,001267 
1-f 0,104./  ' 

ainsi  l’on  peut  remplacer  l’équation  ci-dessus  par  la, 
suivante 


Digitized  by  Google 


( 486  ) 


dp_  n(l— 0,001267) 
P 0,76.‘Z& 


(l-0,002837.cos.2L) 


1 R’rfx 
1+0,004.<(R+x)*' 


En  intégrant  nous  regarderons  la  température  t 
comme  constante  , et  nous  prendrons  pour  la  valeur  de 
cette  quantité  la  moyenne  des  températures  T,t  qui 
auront  été  observées  aux  deux  points  dont  on  veut 
connaître  la  différence  de  niveau.  Si  l'on  désigne  donc 
par  X et  X les  hauteurs  de  ces  deux  points  au-dessus 
du  niveaii  de  la  mer,  et  par  P etp  les  pressions  corres- 
pondantes , il  viendra 


P n(l— 0,001267) 
' p~  0,76'®' 


(1— 0,002837.cos.2L> 


1 X— X 

1+0,002  (r-1- T)  x+X’ 

^ R 


en  négligeant  les  termes  qui  sont  divisés  par  le  quarré 
de  R.  Le  logarithme  du  premier  membre  est  un 
logarithme  népérien,  et  on  doit  le  multiplier  par 
M=2, 302585  si  on  le  prend  dans  les  tables  ordi- 
naires. 

353.  L’équation  précédente  donnera  la  différence  de 

P 

niveaux — Xen  fonction  du  rapport — des  pressions  qui 

ont  lieu  respectivement  aux  deux  points  que  l’on  con- 
sidère. Il  reste  maintenant  à déduire  ce  rapport  de 
l’observation  du  baromètre.  Désignons  par  H et  A les 
hauteurs  du  baromètre  observées  dans  ces  deux  points, 
par  et  fo  les  températures  des  colonnes  de  mercure, 
qui  diffèrent  en  général  des  températures  de  l’air  dé- 
signées ci-dessus  par  T et  t.  Comme  le  mercure  se  di- 
late dans  fintervalle  de  0"  à 100®  de  , le  poids  du 

mètre  cube  de  mercure  au  niveau  de  la  mer  sous  la  la- 
titude de  45°  et  à la  température  t,  sera 
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1 + 


5550 


ou , à fort  peu  près , 


'!Sf 


(’-sèi) 


Le  même  poids,  sous  la  latitude  L et  à la  distance 
R-|-x  du  centre  de  la  terre  , devient 

»(!-«, 00a837.co,.SL)(l-g^) 

Ainsi , l’on  a 

,=4.»(1-0,002837.«».2L) 

P=H.«l-O,«0MS7.»,.2L,(l-i) 


et  par  conséquent,  en  développant  les  fractions  et  né- 
gligeant les  quantités  très-petites  du  second  ordre , 


P 

P 


Cette  expression  doit  être  substituée  dans  l’équaticm 
précédente  : en  eflectuant  cette  substitution  ; remar- 
quant que  X étant  un  très-petit  nombre  . le  logarithme 
hyberbolique  de  1-fx  est  à fort  peu  près  égal  à x,,  et 
le  logarithme  tabulaire  à 0,i3i'295.x  ; enfin , tirant  la 
valeur  de  x — X , il  viendra 

(r^S«7)-8 

lf+0,««(,+T)l(,+î+ï)[l„|,;.+0,.3M95(y;+2^^)]. 
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Le  logarithme  du  second  membre  doit  être  pris  dans  ie$ 
tables  ordinaires.  Le  facteur 

0,7«.M. 

(1—0,001267)  n’ 

où  M représente  le  nombre  2,302585,  est  un  coefficient 
constant  dont  on  peut  déterminer  la  valeur  d’après  le 
rapport  connu  des  pesanteurs  s-,n,  du  mercure  et  de 
l’air  atmosphérique  pris  à la  latitude  de  50°,  ù la  tem- 
pérature 0°,  et  sous  la  pression  de  0“.76.  D’après  les 
expériences  de  MM.  Biot  et  Arago , on  a 


— =10466,8, 
n 


ce  qui  donne  pour  la  valeur  du  coefficient  dont  il 
s’agit  ... 

0”',76.M. 


(1—0,001267)  n 


= 18339”>,8. 


La  valeur  du  même  coefficient  pouvait  être  aussi  dé- 
terminée en  appliquant  la  formule  précédente  à des 
observations  barométriques  faites  dans  des  lieux  dout 
les  dillérences  de  niveau  étaient  connues  par  d’autres 
procédés.  C’est  effectivement  de  cette  manière  qu’a- 
vant même  l’évaluation  exacte  du  rapport  des  pesan- 
teurs spécifiques  de  l’air  et  du  mercure , les  observa- 
tions faites  par  M..  Ramond  dans  les  Pyrénées  avaient 
donné,  pour  la  valeur  du  coefficient  dont  il  s’agit,  le 
nombre 


18336“, 

qui  diffère  Irès-peu  du  précédent.  Nous  écrivons  donc 
simplement  ^ i 


( 48g  ) 


X— X=18336“  (14-0,002837,cos.2L)  [1 +0,002 (r+T)] 


Nous  remarquerons  d’ailleurs  que  le  coefficient 
18336“  a été  déduit  d’un  autre  coefficient  18393“,  dé- 
terminé immédiatement  par  les  observations  de  M.  Ra- 
mond  , en  ayant  égard  au  décroissement  de  la  gravité 
dans  le  sens  vertical , et  ramenant  au  niveau  de  la  mer 
le  résultat  obtenu  dans  les  lieux  plus  élevés  où  les  ob- 
servations avaient  été  faites.  La  substitution  du  nom- 
bre 18393“  au  nombre  18366“  tiendrait  donc  compte 
d’une  manière  approchée , pour  les  observations  dont 
il  s’agit,  des  termes  fort  petits  qui  ont  R au  dénomi- 
nateur, et  qui  sont  introduits  par  la  considération  du 
décroissement  de  la  pesanteur  dans  le  sens  vertical.  On 
jugera  d’après  cela  que  l’on  peut  supprimer  ces  termes 
et  employer  utilement  la  formule  plus  simple 

(b)  X— X=18393“  (1  -f0,002837.cos.  2L)  [l-f-0,002(r-|-T)  ] 

[log.  “ -t-0,00007825(to— T.)] . 


351^.  On  pourrait  même  réduire  à l’unité  le  facteur 
qui  contient  la  latitude  L : mais  il  vaut  mieux  se 
servir  de  la  table  ci-après  qui  contient  les  logarithmes 
des  produits  de  18393  par  les  valeurs  de  ce  facteur  cor- 
respondantes à diverses  latitudes.  Plusieurs  personnes 
ont  construit  des  tables  très-étendues  destinées  à faci- 
liter le  calcul  des  observations  barométriques  : mais  il 
ne  parait  pasque  l’usage  de  ces  tables  oiire  un  avantage 
sur  l’application  immédiate  de  l’équation  précédente,  > 
fn  employant  les  tables  des  logarithmes  ordinaires. 
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Nous  joignons  l’exemple  suivant  : 


Logarithme  du  coefficient  pour  o°  de  latitade.  • 

Log.  1.0474 • o,oaoii3 

Log.  337,79 a,5a866o 

Log.  167,  a® a,aa3a36 

Différence o,3o54a4 

o,oooo78a5( — 15,3) 0,001197 


o,3o4aa7  dont  le  logarithme  eit.  . . I 1,483198 


Logarithme  de  la  hauteur  cherchée  (5877'*, 5) "3.769194 
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Cet  exemple  présentele calcul  delahauteur  du  Chim- 
boraço,  d'après  les  observations  de  M.  de  Humboldt, 
l’un  des  cas  où  les  termes  négligés  pouvaient  devenir 
les  plus  sensibles.  Eu  conservant  ces  termes , JVI.  Ra- 
mond  trouveô879"',2aulieu  de  5877®, 5 : la  dillérence 
de  ces  deux  résultats  est  très-peu  importante,  eu  égùrd 
à la  grandeur  de  la  hauteur  calculée. 

Les  lettres  H et  A représentent  dans  les  formules 
précédentes  les  indications  lues  sur  l’instrument  des 
hauteurs  des  colonnes  de  mercure  qui  font  équilibre 
à la  pression  atmosphérique  aux  stations  supérieure 
et  inférieure.  Cette  indication  est  modifiée  par  la  dila- 
tation des  corps  sur  lesquels  les  échelles  sont  gravées. 
Soit  if  la  dilatation  linéaire  de  ces  corps  pour  un  degré 
du  thermomètre  centigrade  , en  sorte  quela  longueur  1 
à la  température  0®  devienne  à la  tempéra- 

ture , les  hauteurs  A et  H observées  respectivement 
aux  températures  f,  et  T,  deviendraient  donc 

• ■ _iA_  - H 

si  on  les  observait  à la  température  0®.  Par  consé- 
quent, pour  avoir  égard  à la  modification  dont  il  s’a- 
git , on  doit  écrire  dans  la  formule  (a) 

H t-foV. 

ou  à fort  peu  près 

- [l-}-o(/„— T„)], 
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à la  place  . Il  en  résulte  que  le  coefficient  de 

to — To,  dans  les  formules  (a)  et  (6),  doit  être  aug- 
menté du  produit  de  S par  le  nombre  En 

employant  les  résultats  connus  on  ‘déterminera  donc 
ce  coefficient  comme  iisiiit  : 

La  dilatation  de  l’échelle  étant 

supposée  nulle 0,00007825 

Échelles  sur  verre  et  sur  bois.  . . 0,00008205 
Échelles  sûr  cuivre 0,000086I»1 

On  peut  former  d’avance  une  table  du  produit  de 
ces  coefficients  par  les  nombres  naturels  depuis  1 jus- 
qu’à 9.  De  cette  manière  le  calcul  des  hauteurs  pour  la 
formule  (a)  semble  aussi  prompt  que  l’on  puisse  le 
désire^^. 

355.  Les  observations  barométriques  et  l’usage  de  la 
formule  précédente  pour  la  détermination  des  diflé^ 
rences  de  niveau , exigent  une  grande  circonspection 
En  effet,  cette  formule  est  fondée  sur l’hypotbèse  d’un 
état  d’équilibre  et  d’une  disposition  thermométrique 
et  hygrométrique  qui  existent  rarement  dans  l’atmo- 
sphère. L’expérience  a fait  reconna^Hre  les  circonstances 
favorables  ou  contraires  aux  observations.  M.  Ramond 
établit  sur  ce  sujet  les  règles  suivantes  : 

« 1®  On  peut  espérer  d’avoir  les  hauteurs  exactes  , 
» quand  on  observera  à midi , par  un  temps  caljne  et 
» qui  n’incline  pas  trop  au  changement , les  deux  ha- 
it rpmètres  se  trouvant  l’un  et  l’autre  sur  des  sommets 
» isolés,  ou  le  baromètre  inférieur  étant  placé  dans 
» une  plaine  bien  ouverte , à une  distance  médiocre. 
» Dans  ce  dernier  cas  même,  il  vaudrait  mieux  que 
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» ia  distance  fut  plus  grande  , que  d’avoir  le  baromè^ 
» tre  placé  au  pied  des  montagnes,  où  l’avantage  de 
« lu  proximité  est  plus  que  balancé  par  l’action  pertur- 
» batrice  des  vents  descendants.  Hors  de  ces  circon- 
» stances  émineasuient  favorables,  les  erreurs  n'ont 
» point  de  mesure  fixe  : elles  ne  peuvent  être  corri- 
f gées  que  par  l’estime,  et  selon  le  degré  d’influence 
w que  l'expérience  de  l’observateur  assignera  aux 
« causes  qui  doivent  les  produire  ; 

» 2°  On  estimera , en  général , les  hauteurs  trop 
» faibles 

» Quand  l’observation  se  fera  le  matin  ou  le  soir  ; 

. « Quand  le  baromètre  inférieur  étant  dans  une 
» plaine  , le  baromètre  supérieur  sera  dans  une  vallée 
» étroite  et  profonde  ; 

» Quand  les  vents  souffleront  fortement  de  la  région 
» australe; 

» Quand  le  temps  sera  manifestement  orageux  ; 

> 3°  On  estimera  au  contraire  les  hauteurs  trop 
* fortes: 

» Quand  on  observera  entre  midi  et  deux  ou  trois 
» heures  , surtout  l’été  et  quand  le  soleil  ne  sera  point 
» caché  par  des  nuages  ; 

» Quand  le  baromètre  supérieur  étant  au  sommet 
» des  montagnes , le  baromètre  inférieur  sera  placé 
» dans  une  gorge  étroite  et  fortement  dominée  ; 

» Quand  il  régnera  un  vent  fort  de  la  région  boréale , 
» surtout  si  l’on  est  sur  une  montagne , et  s’il  en  frappe 
» la  pente  la  plus  escarpée  ; 

» 4®  Enfin  on  sera  certain  que  les  erreurs  seront 
» grandes  et  variables  dans  tous  les  sens  quand  les 
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» diliérences  de  niveau  seront  peu  considérables  , et 
» les  deux  baromètres  placés  dans  la  même  plaine  ou 
i>  la  même  vallée  , et  bien  plus  micore  lorsqu’ils  seront 
» placés  dans  deux  vallées  séparées  par  une  chaine.de 
» montagnes.  Dans  ces  cas-ci  la  distance  horizontale 
» ne  saurait  être  trop  petite , et  malgré  la  proximité  ^ 
» on  ne  pourra  prendre  confiance  que  dans  les  mojen- 
» nés  d’un  grand  nombre  d’observations.  » 

356.  Les  causes  principales  d’erreur  sont  les  vents, 
et  l’irrégularité  de  la  loi  du  décroissement  de  la  tem- 
pérature. Si  la  direction  du  mouvement  de  l’air  était 
horizontale, il  ne  parait  pas  que  ce  mouvement  ilt  varier 
la  hauteur  du  baromètre , à moins  toutefois  que  la  cu- 
vette ne  fût  abritée  du  vent  par  un  obstacle,  dont 
l’effet  serait  de  diminuer  la  pression.  Mais  quand  la 
direction  du  vent  est  ascendante  ou  descendante , le 
mercure  se  tient  nécessairement  plus  bas  ou  plus  haut 
qu’il  ne  le  ferait  si  le  vent  n’avait  pas  lieu , abstraction 
faite  des  irrégularités  provenant  de  la  manière  dont  la 
cuvette  est  exposée  an  vent , ou  en  est  abritée.  Â 
l’égard  de  la  température , les  erreurs  qui  proviennent 
du  défaut  d’uniformité  de  son  décroissement  sont  peut- 
être  moins  grandes  que  celles  qui  tiennent  à 'ce  que 
l’observation  du  thermomètre,  au  lieu  de  donner  la 
véritable  température  de  la  couche  horizontale  d’air 
dans  laquelle  on  se  trouve  , ne  donne  qu’une  tempé- 
rature locale  produite  en  grande  partie  par  le  rayon- 
nement du  terrain  et  des  corps  environnants. 

'.Les  baromètres  à cuvette  dont  le  niveîni  se  règle  au 
moyen  d’une  vis  de  pression  qui  met  la  surface  du 
mercure  en  contact  avec  une  pointe  fixe,  sont  générale- 
ment considérés  comme  les  meilleurs.  Il  est  important 
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de  bien  connaître  la  température  du  mercure.  Un 
thermomètre  enchâssé  dans  la  monture  ne  suffit  pas 
pour  cela.  On  a proposé  une  autre  disposition  qui 
consiste  à avoir  un  second  tube  fermé  égal  à celui  du 
baromètre  et  rempli  de  mercure , dans  lequel  le  ther- 
momètre est  plongé.  Les  nivellements  exigent  absolu- 
ment le  concours  de  deux  observateurs  munis  chacun 
d’instruments  pareils  soigneusement  comparés.  Les 
observations  correspondantes  doivent  être  simultanées, 
et  faites  toujours  entre  onze  heures  et  une  heure  après 
midi.  On  sait  que  dans  les  instruments  de  ce  genre,  la 

colonne  de  mercure , par 
l’effet  de  la  capillarité , est 
plus  courte  qu’elle  ne  de- 
vrait être.  La  quantité  de 
cette  dépression  est  relative 
au  diamètre  du  tube , et  on 
en  trouvera  la  valeur  dans 
la  table  ci-contre.  On  né- 
glige ordinairement  d’en  te- 
nir compte,  parce  qu’elle 
affecte  également  les  deux 
instruments  quand  leurs 
tubes  sont  d’égal  diamètre  ; 
mais  comme  le  résultat 
dépend,  non  de  la  diffé- 
rence des  hauteurs  des  ba- 
romètres, mais  du  rapport 
de  ces  hauteurs  , il  convient  d’y  avoir  égard , surtout 
quand  la  différence  de  niveau  est  peu  considérable. 
Les  baromètres  doivent  être  placés  verticalement , à 
l’abri  du  vent  et  du  soleil.  Le  thermomètre  pour  la 
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température  de  l’air  doit  être  placé  au-dehors , à la 
hauteur  de  l’œil,  et  abrité  seulement  dü  soleil  par 
le  bâton  qui  le  supporte.  ( Voyez,  pour  de  plus  grands 
détails,  les  Mémoires  sur  la  formule  barométrique 
de  M.  Ramond , et  V Instruction  pratique  qui  y est 
jointe.) 
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QUATRIÈME  PARTIE. 


HYDRODYNAMIQUE. 


Les  équations  de  l’équilibre  des  fluides  que  nous 
avons  trouvées,  sont  fondées  sur  la  propriété  carac- 
téristique, commune  aux  liquides  et  aux  fluides  aéri- 
formes , de  transmettre  également  en  tous  sens  les 
pressions  appliquées  à leur  surface  et  d’exercer  autour 
de  chaque  point  de  leur  masse , en  vertu  de  l’action 
moléculaire , des  pressions  égales  suivant  toutes  les 
directions  : ce  principe  peut  convenir  à l’hydrostati- 
que et  n’être  pas  toujours  applicable  à \hydrodyna- 
mique , c’est-à-dire  à la  partie  de  la  mécanique  qui 
traite  du  mouvement  des  fluides  , et  il  y a sans  doute 
des  phénomènes  du  mouvement  des  fluides  , en  géné- 
ral, qui  dépendent  de  la  même  égalité  parfaite  de 
pression  en  tous  sens.  Cette  circonstance  introduirait 
dans  les  équations  générales  du  mouvement  des  fluides 
des  termes  qui  ne  peuvent  se  déduire  de  leurs  équa- 
tions d’équilibre  ; mais  ici , nous  supposerons,  suivant 
la  méthode  suivie  ordinairement , la  propriété  de  l’éga- 
lité de  pression,  commune  à l’état  d’équilibre  et  à l’état 
de  mouvement  ; et,  dans  ce  cas , les  équations  de  l’hy- 
drostatique. fondées  sur  cette  propriété  s’étendront  im- 
médiatement à l’hydrodynamique  , au  moyen  du  prin- 
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cipe  (le  d’Alembert  ({ui  est  iipplicable  à tous  les  systè- 
mes de  points  matériels. 

Équation  du  mouvement  des  fluides. 

357.  Nous  ne  considérerons  que  le  mouvement  d’un 
fluide , d'un  liquide  par  exemple , contenu  dans  un 
vase  ; et  dans  le  cas  où  ce  mouvement  s’eflectue  par 
filets,  c’est-à-dire  de  manière  que  les  molécules  liqui- 
des passent  par  les  mêmes  points  à des  époques  di Ile- 
rentes. 

Avant  tout  nous  allons  établir  un  théorème  néces- 
saire au  moyen  de  l'équation  générale  de  l’équilibre 
des  fluides , 

dp=f  (%dx+Ydy-\-Zdz)  : 

il  est  bien  entendu  que  nous  conservons  les  mêmes  no- 
tations. 

Fig.  lai  Soit  une  masse  de  fluide  en  équilibre  , concevons 
une  courbe  tracée  dans  ce  fluide,  comptons  les  arcs 
positivement  à partir  d’un  certain  point  ,1a  tangente 
en  un  autre  point  en  avant  du  premier  dans 

le  sens  de  l’arc  S,  fait  avec  les  demi-axes  des  coor- 
données, des  angles  dont  les  cosinus  sont , 

dx  dy 
5T’  5T’  d's' 

' la  force  accélératrice  en  ce  même  point  fait  avec  les 
demi-axes  des  angles  dont  les  cosinus  sont , 

X Y Z 

— , , —, 

T ? Ÿ 

d’où  l’on  conclut  pour  le  cosinus  de  l’angle  formé  par 
la  force  accélératrice  et  la  tangente , 
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X dx  Y dy  Z dz 

cos.  S—  - -J-  H -y  -y-  ■ 

f ds  f ds  if  ds 

considérons  s comme  la  seule  variable  indépendante  , 
x,y,z  seront  fonction  de  S — . On  tire  de  l’écjuation 
précédente 

djc  dv  dz 
et 


dp 

\dx-\-l[dy~\-Zdz=:<^%.^ds  d’où 

étant  foncti<m  de  s ; ^cos.  ^ est  la  projection  de 
la  force  accélératrice  sur  la  tan^nte,  projection 
qui  sera  positive  ou  négative  suivant  que  nous  t’avons 
dit  ailleurs. 

Si  la  courbe  est  telle  que  ? soit  normale  en  chacun 

d!p 

de  ses  points,  on  aura  ^ = 0 ; et  réciproquement  , si 
on  veut  que  la  pression  ne  varie  pas  sur  cette  courbe  , 
on  doit  avoir  : 

dp 

-f-  =0  d’où  pycos.  ^=0 , 
ds 


ce  qui  ne  peut  avoir  lieu  qu’autant  que  cos.  ^=0.  La 
courbe  sera  donc  située  sur  une  surface  de  niveau  ; ce 
sera  une  courbe  de  niveau  ; ainsi  la  force  accéléra- 
trice sera  normale  en  chacun  des  points  d'une  courbe 
de  niveau. 

358.  Passons  maintenant  au  mouvement  par  filets. 
Il  y a beaucoup  de  cas  où  le  mouvement  s’opère  decette 
manière,  par  exemple  dans  un  canal  où  l’eau  ne  s’é- 
lève ni  ne  s’abaisse  et  où  les  conditions  de  l’écoulement 
restent  les  mêmes  à des  époques  différentes.  Dans  le 
mouvement  par  filets,  aux  mêmes  points  les  molécules 
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sont  supposées  avoir  ia  même  vitesse  ; pour  obte- 
nir ce  mouvement  il  faut  que  le  vase  soit  constamment 
plein  à même  hauteur  ; si  le  vase  se  vide,  ce  mouve- 
ment cesse. 

Fig.  126.  vitesse  après  le  temps  t d’une  molécule  si- 

tuée en  un  point  A du  61et  qu’on  peut  considérer 
comme  une  courbe.  Supposons  un  diaphragme  placé 
à l’ouverture  inférieure  o du  vase  : au  moment  où  on 
enlève  ce  diaphragme,  le  mouvement  commence,  les 
vitesses  croissent  par  degrés  et  après  un  certain  temps, 
le  mouvement  permanent  s’établit.  La  vitesse  u dépend 
de  la  position  du  point  A ou  de  l’arc  S et  du  temps  t 
et  a=f{s,t)  ; pour  avoir  l’équation  du  mouvement  il 
faut  avoir  recours  à la  dynamique  ; nous  avons  vu 
que,  dans  un  système  de  points  matériels,  libres  ou 
assujettis  , le  système  de  forces  capable  de  produire  le 
mouvement  observé  est  toujours  équivalent  au  sys- 
tème des  forces  appliquées  ; ainsi  il  y aurait  équili- 
bre entre  les  forces  appliquées  et  des  forces  égales,  et 
directement  opposées  aux  forces  capables  de  produire 
le  mouvement  observé  de  la  molécule  qui , après  le 
temps  «arrivera  en  A : concevons  qu’après  être  par- 
venue à ce  point,  la  molécule  se  meuve  encore , pen- 
dant le  temps,  M-,  a&t  sera,  sans  erreur  sensible, 
l’espace  parcouru  par  la  molécule  pendant  A«,  de 
sorte  que  l’arc  s sera  devenue  s -j-  wA«  : soit  Au  l’accrois- 
sement correspondant  de  la  vitesse  , la  molécule  étant 
alors  au  point  de  la  courbe  s-j-uAt,  on  aura 

Aeo=/(s-fft.A<,  r-j-ar)-/(,î,  1), 


et  d’après  le  théorème  de  Taylor, 
d.J\s,  t) 


ds 


1 (^>  0 . 
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d’où 


ou 


t) 

ds 


d./is,  t) 
dt  ’ 


iiw  d.f\s,t)  d.f\s^l)  dw  d'„ 

— =*i =w— — . 

ds  dt  ds  dt 


Dans  le  cas  d'équilibre  , ou  avant 
dp 

-=p?COS.-î, 

nous  allons  appliquer  cette  équation  au  mouvement 
en  remplaçant  ^ par  la  résultante  de  la  force  appli  - 
quée  et  d’une  force  égale  et  directement  opposée  à 
celle  qui  serait  capable  de  produire  le  mouvement 
observé.  Soit  ? cette  dernière  force, — ?' cos. 5 sera  la 
projection  de  la  force  égale  et  directement  opposée  ; on 
aura 

dp 

— =p  (çcos.j — ŸTOS.^). 


Cette  équation  n’est  pas  tout  à fait  rigoureuse,  car 
quaud  le  mouvement  a lieu,  on  n’est  pas  certain  que 
les  pressions  soient  normales  aux  surfaces  qui  les 
supportent,  néanmoins,  en  hydrodynamique,  on  admet 
et  on  applique  l’équation  précédente  ; mais  aupara- 
vant il  faut , pour  <f'  cos.  St  substituer  sa  valeur  ; or  <p' 
est  la  force  capable  de  produire  à elle  seule  le  mou- 
vement observé  de  la  molécule  m,  si  cette  molécule 
était  libre  et  indépendante  de  toutes  les  autres  (il' est 
l’angle  qu’elle  fait  avec  la  tangente  prolongée  dans  le 
sens  de  l’arc)  ; or,  on  sait  que  la  force  tangentielle  à 
la  courbe  que  tend  à décrire  cette  molécule,  et  la  seule 
qui  influe  sur  l’intensité  de  la  vitesse , est  : 
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quand  »>  varie  avec  le  temps  : dans  le  cas  qui  nous  oc- 
cupe 


cherchons  la  valeur  de  ^ : les  cosinus  avec  les  aies  sont 


de  plus,  les  molécules,  en  passant  aux  mêmes  points, 
prennent  les  mêmes  vitesses  ; <a  est  donc  fonction  de  s 
seulement , et  en  un  point  donné  ne  dépend  que  de 
sa  position  sur  l’arc  s et  nullement  du  temps  t ; d’après 
cela , l’équation  précédente  se  simplifie  et  devient 


en  outre,  généralement  la  force  7 est  de  nature  telle  que 
le  deuxième  membre  est  une  difiérentielle  exacte,  soit 
que  f soit  une  force  constante  et  parallèle  à elle-même 
soit  que  cette  force  émane  d’un  centre  fixe.  Soit 


si  dans  U on  met  pour  x,y,z  leur  valeur  en  s,  U sera 
fonction  de  s et 


MO  u.tr  us  ujr  as  az  as  us  as  as’ 


X Y Z 


? f 


et  par  suite 


d’où 


<iu\ 

ëûj’ 


'%.dx-\-Ydy-\-Zdz=dü =dF(x  ,y,2); 
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et  par  conséquent 

dp  /d\i  <Li\ 

ds  ^\ds  ds; 

équation  qui  ue  renferme  plus  que  s.  On  pourra  donc 
intégrer  par  rapport  à cette  variable  ; on  pourra , par 
exemple,  le  faire  à partir  de  s=o  correspondant  au 
point  I , en  supposant  toujours  le  vase  rempli  à la 
même  hauteur,  et  et  seront  la  vitesse  et  la  pres- 
sion en  ce  point , f>  étant  en  outre  constant.  Ainsi  on 
aura 

p-p,=^ 


Reprenons  l’équation 

en  l’appliquant  à un  liquide  pesant  et  en  comptant 
les  X dans  le  sens  de  la  pesanteur,  on  a 

Y=0,  Z=0, 

et  il  vient 


et , en  supposant  le  mouvement  permanent , 

du> 

Is' 

d’où  l’on  conclut 

P—Po—P  [g-(-r— 5 H’— 


— zsgfdx — p« 


ds 


Au  moyen  de  celte  équation , si  nous  considérons  un 
vase  constamment  plein  à une  certaine  hauteur  et 
terminé  par  un  oriflee  très-étroit , le  mouvement 
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permanenl  s’établissant  au  bout  d’un  certain  temps, 
nous  pourrons  avoir  la  vitesse  des  molécules  situées  , 
après  la  sortie  dii  vase , au-dessous  de  l’orifice  à la  sur- 
face antérieure  de  la  veine  fluide , et  qui  se  trouvaient 
auparavant  sur  la  paroi  du  vase  : alors  nous  aurons 
sensiblement  p=p„,  et,  par  conséquent,  en  désignant 
par  h la  différence  de  niveau,  o>* — w*„=2gA.  Mais  l’ori- 
fice est  très-petit  en  comparaison  de  la  surface  ; ainsi, 
les  molécules  se  meuvent  d'abord  avec  une  vitesse 
très-petite  ; par  conséquent  sera  lui-méme  très- 
petit  par  rapport  à la  vitesse  <a  à l’orifice  ; on  pourra 

donc  le  négliger;  et  on  aura  sensiblement  cü=|/^2g'A. 

Ce  qui  démontre  le  théorème  de  Torricelli , que  la  ' 
vitesse  du  liquide  a l’orifice  est  la  même  que  celle 
qu’acquerrait  une  molécule  pesante  en  tombant  de  la 
hauteur  due. 

Fig.  la;.  On  peut  trouver  une  relation  entre  les  vitesses  » 
et  : considérons  un  filet  fluide  contre  la  paroi  : les 
molécules  de  ce  filet  auront  une  vitesse  u au  point  A . 
Appelons  a,  et  a les  sections  horizontales  faites  en  ces 
points  dans  le  filet  qui  touche  la  paroi , par  des  plans 
perpendiculaires.  Il  est  clair  que  dans  un  temps  très- 
court  la  quantité  de  liquide  qui  passera  par  lu  section 
Asera  sensiblement  égale  à da^t,  et  cela  est  général  pour 
un  mouvement  par  filets  quelconques  : dans  ce  temps 
très-court  chacune  des  molécules  de  lai  section  a 
sera  transportée  dans  une  section  voisine  qui  sera 
elle-même  sensiblement  égale  à a.  Toutes  ces  molé- 
cules parcourront  sensiblement  un  espace  wAt , de 
sorte  que  la  quantité  de  liquide  qui  aura  passé  par  la 
première  section  a sera  renfermée  entre  deux  sections 
égalés  à a dans  un  volume  qu’on  pourra  considérer 
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comme  un  cylindre  ayant  pour  base  a et  pour  hau- 
teur (uAt  : ce  volume  de  liquide  sera  donc  auAt.  De 
même  le  volume  de  liquide  qui  passe  par  la  section  a„, 
dans  ce  temps  At,  sera  ; or,  dans  le  mouvement 

par  filets,  les  quantités  de  liquide  qui  passent  par  deux 
sections  transversales  dans  le  même  temps  devront 
être  les  mêmes , et  nous  aurons 

âuAr=aoUoA/  ou  au=aoU,. 

Si  on  connaissait  les  sections  aeta^  faites  dans  le  filet 
qu’on  eonsidère  dans  la  masse  liquide  , on  connaîtrait 
alors  le  rapport  entre  les  vitesses  t»  et  wc  Si  on  repré- 
sente le  rapport  de  ces  fonctions  par  — alors 


a 1 


nous  aurons 


Wo=-  ou  — =U  , 

li  (i>o 

de  plus , on  a 

«*-«„'=2grA, 


donc,  si  U était  connu,  il  serait  facile  de  déduire  de 
cette  égalité  la  valeur  de  u : on  aurait 


d’où 


01  = : 

en  négligeant— vis-à-vis  de  l’unité,  on  retrouverait 


l’expression  que  nous  avons  obtenue  précédemment. 
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Mais  on  peut  déterminer  approximativement  le  rap- 
port U , à l’aide  des  considérations  suivantes  : 
Admettons  que  dans  la  partie  supérieure  le  vase  soit 
sensiblement  terminé  par  une  paroi  cylindrique  verti- 
cale, que  le  plan  qui  termine  supérieurement  le  liquide 
soit  horizontal  et  que  la  vitessedes  molécules  contenues 
dans  une  tranche  infiniment  mince  soit  verticale  et 
communes  à tous  les  points  de  cette  tranche  ; enfin  , 
que  le  rapport  de  a à a„  reste  le  même  pour  tous  les 
filets  : l’orifice  qui  termine  le  vase  étant  très-étroit , 
la  surface  de  la  section  faite  dans  la  masse  liquide  par 
un  plan  horizontal  va  toujours  en  se  rétrécissant 
jusqu’à  une  section  transversale  de  la  veine  fluide 
qu’on  appelle  la  section  contractée , et  dans  le  plan  de 
laquelle  nous  choisissons  le  point  A.  Considérons  un 
filet  fluide  quelconque  < le  rapport  des  sections  ao  et  a 
restant  le  même  pour  tous  les  filets , ce  rapport  ne 
sera  autre  chose  que  le  rapport  des  sections  transver- 
sales faites  dans  le  vase  par  le  plan  oo'  et  par  le  plan 
de  la  section  contractée  ; car,  en  désignant  ces  sections 
par  Ao  et  A,  nous  aurons,  en  considérant  les diil'érents 
filets  qui  composent  la  masse  fluide , 

On  d'o  <2o  _ Ao 

a a!  a"  * a-\-a'-\-a"-\-etc.  A ’ 

Ainsi , d’après  cette  hypothèse  que  l’on  fait  pour  cal- 
culer approximativement  le  rapport  de  a à Uo , nous 
aurons 

A 1 A„ 

T = - , ou  11=  -J-, 

Ao  U A 

ainsi , u sera  le  rapport  entre  ces  deux  sections.  Le 
vase  étant  toujours  supposé  entretenu  constamment 
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plein , nous  n'aurons  qu’à  mesurer  les  deux  sections 
laites  dans  le  vase  et  la  veine  fluide , et  nous  en  conclu- 
rons l’expression  de  la  vitesse 

\/  2gh 


on  voit  que  si  A est  très-petit  par  rapport  à A„, 
U sera  très-grand,  de  sorte  que  — pourra  être  né- 
R*'gé. 

Voilà  à peu  près  tout  ce  que  nous  pouvons  dire  sur 
le  mouvement  permanent. 

La  vitesse  étant  connue,  on  peut  calculer  la  quan- 
tité de  liquide  qui  sortira  du  vase,  car  la  vitesse», 
devenue  constante  après  un  certain  temps , étant 
supposée  verticale  dans  tous  les  points  de  la  sec- 
tion contractée,  la  quantité  de  liquide  qui  traver- 
sera l’élément  a de  cette  section  dans  le  temps  M 
sera  oaM  ; et  la  quantité  de  liquide  qui  traversera 
la  section  entière  dans  le  même  temps  sera  A»At. 
Comme  d’ailleurs  ces  quantités  A et  u sont  constantes, 
la  quantité  de  liquide  qui  traversera  la  section  con- 
tractée dans  le  temps  t sera  Awt , et  l’oriflce  par  le- 
quel le  liquide  s’écoule  du  vase  étant  supposé  très- 

petit,  elle  sera  sensiblement  égale  à h\/lgh.  t. 

Comme  la  veine  contractée  se  resserre  en  sortant 
du  vase,  il  ne  faudra  pas  prendre  pour  A l’aire  de 
l’orifice  lorsqu’on  voudra  calculer  la  quantité  de  li- 
quide sortie  du  vase.  C’est  eflcclivement  ce  qui  résulte 
de  l’expérience  ; en  laissant  sortir  le  liquide  par  un 
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oriGce  très>pelit,  on  trouve  que,  si  dans  le  calcul  de 
la  dépense  de  liquide  on  prend  pour  A la  surface  de 
l’orifice  , le  résultat  obtenu  est  plus  grand  que  celui 
de  l’expérience  ; pour  le  mettre  à sa  véritable  valeur,  il 
faut  le  multiplier  par  un  certain  coefficient  qui  fait 
alors  connaître  l’aire  de  la  section  contractée  ; car,  en 
désignant  par  A' l’aire  de  l’orifice,  ce  coefficient  étant 
égal  au  rapport 

A \/  t 

A'V/^  ’ 7 

\ I 

on  en  conclut  le  rapport  de  ^ de  l’aire  de  l’orifice  à 
celle  de  la  section  contractée  delà  veine  fluide. 

Fig.  138.  359.  Supposons  maintenant  que  le  vase  , au  lieu 

d’étre  constamment  plein  , se  vide  par  degrés  insen- 
sibles, le  mouvement  n’étant  plus  permanent, 
Considérons  un  filet  fluide  le  long  de  la  paroi  du  vase; 
soit  P la  pression  au  point  A après  un  temps  t,  et  P 
la  pression  en  un  point  déterminé  pour  lequel  S=^o  > 
et  o>=:wo  ; nous  intégrerons  à partir  de  S=o  , et  pour 
S=o,  /)=/>„. 

Reprenons  la  formule  générale 

ds  dt  ds  )' 

on  a 

U dépendant  uniquement  de  S , et  o>„  dépendant  seu- 
lement de  t ; U sera  donc  décomposé  en  wo , qui  dépend 
de  t , et  U qui  ne  dépend  que  de  S 

dot  db>o 
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nous  intégrerons  à partir  du  point  o qui  n’est  plus  fixe 
dans  le  vase , puisqu’il  s’abaisse  avec  le  liquide  ; par 
conséquent  S variera  avec  le  temps,  et  on  aura 

P—P>—?  J^.)—  \ j ^ J’ 

Puisque  le  point  A est  extérieur  à la  veine  contractée, 
on  aura 

p='S)^p,  i 

ainsi  en  posant 

x—x=h, 

il  viendra  , . 


d’ailleurs 


a.  - 

par  suite 

1 /I  1 \ f/Wa  r* 

Dans  cette  équation  nous  avons  h et  i.'^  qui  sont  des 
lonclious  inconnues  de  t \ quant  à a et  j , on  pourra 
les  exprimer  en  fonction  de  h , toutes  les  fois  que  la 
forme  du  vase  sera  donnée.  On  peut  d’ailleurs  ad- 
mettre , si  les  parois  du  vase  s’écartent  peu  de  la  ver- 
ticale, que 

^ O Ab 

a a'  A ’ 


de  même 


f.  _ 

a,  a' 


Ao 

...=  -, 
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et  ti  nous  désignons  par  S une  section  horizontale  du 
vase,  ou  aura  pour  la  quantité  u,qui  est  sous  le  signe  f, 

S ’ 

donc  il  en  résultera 


Cette  équation  u’est  bien  exacte  que  lorsque  les 
filets  sont  verticaux  dans  toute  l’étendue  du  vase.  Dans 
cette  équation  Â„  est  constant  ; on  peut  également 
supposer  A constant , si  le  vase  est  grand  et  l’orifice 
petit , A_  est  une  fonction  connue  de  A et  S sera  une 
, fonction  de  s , en  sorte  que  l’on  pourra  eflectuer  l’in- 
tégration et  alors  l’intégrale  prise  entre  les  limites, 
sera  une  fonction  de  h-,  comme  nous  admettons  que 
la  vitesse  est  sensiblement  verticale  au  moins  à la 
surface,  il  en  résulte  que  — iA  représente  le  chemin 
^ parcouru  par  une  molécule  liquide  de  la  surface  libre 
pendiint  le  temps  At  ; ainsi  on  a 

A/t 

ou  plus  exactement 

dh  , Ao 

Wo= 7-,  O ou  Wo — 

at  A, 


dk 

7ü  ’ 


nous  avons  donc  deux  équations  entre  h , et  inté- 
grant ces  deux  équations  simultanées , on  connaîtra 
h et  Uo  en  fonction  de  t. 

Ou  peut  aussi  calculer  la  dépense  du  vase  ; en  effet , 
la  quantité  de  liquide  écoulée  pendant  le  temps  At  est 
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— , et  pendant  le  temps  t,  — \ A,  dh  : il  faut 

exprimer  A,,  en  fonction  de  h,  et  alors  on  pourra  effec- 
tuer l’intégration  , et  connaître  la  quantité  de  liquide 
écoulée  pendant  le  temps  t.  Lorsque  le  liquide  s’écoule 
très-lentement , alors  u est  très-petit  et  varie  aussi 

très-faiblement;  par  conséquent  ^ «st  lui-même  très- 

petit  , en  sorte  que  l’on  peut  négliger  cette  quantité; 
alors  il  reste 

^A=A„W(^-^— A,’^  d’où  ^«0  = 

et  par  suite 


V 2gh 


dt 


ou  kdt= 


dh 


\/  ügh 


équation  qui  donne  h en  fonction  île  t quand  on 
connaît  A,  en  fonction  de  h ; comme  A est  très  petit 
par  rapport  à A,,  on  peut  négliger  cette  quantité,  en 
sorte  qu’il  vient 


Al=— 


h\^  ^A 


A,  étant  la  valeur  primitive  de  h. 

360.  Considérons  enfin  le  cas  où  le  vase  étant  con- 
stamment plein , le  mouvement  n’est  pas  permanent , 
c’est-à-dire  où  la  vitesse  varie  avec  le  temps. 

Alors  il  faut  avoir  recours  à l’équation 


dp  / dx  da  d<S\ 
ds^\^-^-"d;—dt)- 


Fig.  129. 
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désignons  par  etn,  les  sections  faites  dans  un  filet  en 
contact  avec  la  paroi  du  vase  et  perpendiculaires  aux 
génératrices  de  ce  filet,  on  aura,  comme  précédem- 
ment 



et  ; 


or  a est  fonction  de  s seulement , puisque  «0^®^  con- 
stant et  que  a ne  varie  pas  tant  que  la  section  AB  ne 
se  déplace  pas  : <•>  au  contraire  est  la  vitesse  en  un  point 
déterminé  de  la  masse  liquide;  par  conséquent  cette 
quantité  est  fonction  du  temps  t seulement.  Ainsi 
on  aura 


Ht 


et  par  suite,  en  remarquant  que  les  pressions  en  o et 
A,  sont  égales  à -sf , 

O=g{x—Xo)  — 2 («.  — "o’)  — ^ • 

J s, 

et  posant 

a:, — — Wo‘4-2  ^ uds , 

ou  bien 


dtlln  k 

S^A=w,’(«.’— t)-f2  — i uds,  (1) 

*/  5- 


en  faisant 


Cette  équation  conduit  à une  conséquence  importante, 
savoir  que  la  vitesse  u,  ne  peut  pas  croître  indéfini- 

f*. 

ment.  En  eiIet2ÿA  est  constant,  I uds  est  constant  et 

*'S^J 
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positif,  ainsi  que  1)  ; par  conséquent  w*  ne  peut 
pas  croître  indéûniment,  car  étant  >-0,  ledeuxième 


membre  de  l’équation  (!)  deviendrait  infini  ; ainsi , si 
la  vitesse  w,  croît  d’abord , elle  atteindra  un  maximum 
ou  s’approchera  indéfiniment  d’une  limite  ; or  dans  le 

duo 

cas  où  w„  devient  un  maximum  , on  a = 0 , et  si  w, 
est  très-près  de  sa  limite,  cette  quantité  sera  sensi- 


blement constante  , et  par  suite  sera  sensiblement 


nulle;  ainsi  toutes  les  fois  que  t sera  considérable  i 
l’équation  (t)  se  réduira  à 

l)i 


d’où 


fet  jiar  suite 


y ügh 


\/2gh 


Pour  avoir  une  première  valeur  approchée  deo»,,  il  faut 

d’abord  prendre  '^gh  ; mais  si  l’on  veut  une  va- 

leur plus  exacte,  il  faut  admettre  que  les  vitesses  sont 
perpendiculaires  à la  surface  libre  du  liquide , ainsi 
qu’à  celle  de  la  veine  contractée.  Elles  sont  d’ailleurs 
sensiblement  verticales  si  les  parois  supérieures  du 
vase  sont  elles-mêmes  verticales  : cette  supposition  est 
fondée  sur  la  propriété  qu’a  un  liquide  de  s’abaisser 
parallèlement  à lui-même  dans  un  vase  dont  les  parois 
sont  verticales.  Cette  même  expérience  conduit  <à  ad- 

33 
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mettre  que  les  vitesses  sont  égales  entre  elles  à la  sur- 
face  libre  du  liquide , ainsi  que  dans  la  section  de  la 
reine  contractée  ; ainsi  on  peut  écrire 


d’on 


et  par  suite  aussi 


•••» 


or  les  filets  étant  verticaux , les  sections  a„  -,  a\,  a', 
seront  horizontales  ; par  conséquent  <m  aura 

en  désignant  par  A,, A,  les  aires  de  la  surface  libre  et 
de  la  veine  contractée  , et  par  a.,a'o,  a ,a',  les  sections 
faites  dans  les  filets  successifs  de  la  même  surface  ; on 
aura  donc 


A. 


la  vitesse  à la  sortie  du  vase  sera  donc  entièrement 
déterminée. 

Revenons  maintenant  à l’équation 


ügh=<*' — 


uds. 


et  montrons  comment  il  arrive  qu’au  bout  d’un  temps 
considérable , les  vitesses  wo  et  u,  non-seulement  ne 
croissent  pas  au  delà  de  toute  limite,  mais  s’appro- 
chent d’une  limite  constante. 

Danscette  équation , qu’on  peut  mettre  sous  la  forme 

(u' — i )-j-2  1 uds , 
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doit  être  regardé  comme  fonction  dü  tetnpâ  t , ét  les 
autres  quantités  sont  constantes  : on  en  tite 

d»,  _ gh  / U*— 1 

dt  CS,  “fTTV 

2 1 uds  V uas 


Les  coefficients 


étant  indépendants  du  temps,  représentons-les  par 
des  lettres  particulières  : ces  coefficients  étant  essen- 
tiellement positifs  , noiis  potirrops  poser 

gh  u'^i 

Y. 


nous  aurons  alors 


Voilà  ce  que  devient  l’équation  du  mouvement  dans 
le  cas  où  on  suppose  toujours  que  le  vase  est  entretenu 
constamment  plein , et  il  s’agit  maintenant  d’intégrer. 

Or,  supposons  que  le  liquide  parte  de  l’état  de  repos  : 
nous  aurons  alors  à l’origine  du  mouvement  t = o et 
«>,=  o,  et  l’équation  peut  être  mise  sous  la  forme 

do>o 

1— P Up 


mais  on  a 


= M — + — 1 

1— p’»„'  2 1 1 -I-  3m.  ^ 1— P«.) 
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et  l’équatioD  sera  donc 


K— L_4_L_Î  ^ 


Il  ou 


l-j-^Wo  1 ^Wo 

Nous  tirerons  de  là,  en  faisant  pour  abréger  2»p=7, 
/(1-j-pWo) — l (1 — fw,)  =2a^t=7t , 


d’où 


1 — p«ü, 

Nous  aurons  donc 


et  par  conséquent 


1-|-B6»o  7^  yt  -yt 

€ et 


e^'+l 


i 1— e 


7 étant  aussi  bien  que  a,p  une  quantité  positive,  en 
admettant,  par  exemple,  qu’on  ait  pris  pour  fi  la  racine 
positive. 

Or  le  temps  venant  à croître  et  devenant  infini , il 

est  clair  que  1 — e ^ a pour  limite  l’unité;  d’ailleurs 
pour  t=o , la  même  quantité  est  égale  à un , par 
conséquent  et  par  suite  wo,  s’approche  d’une  limite 
constante. 

Quant  aux  pressions  exercées  dans  l’intérieur  du 
vase , et  qui  se  déduisent  de  l’équation 

dp  / dx  dt,i  rfw  \ 
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elles  seront  aussi  sensiblement  constantes  : mais  dès 
lors , et  d’après  ce  que  nous  avons  fait  observer , le 
calcul  n’est  plus  aussi  rigoureux. 

Si  le  vase  ne  reste  pas  constamment  plein , et  si  on 
veut  que  h corresponde  à un  point  déterminé  de  posi- 
tion dans  le  vase,  aloi s l’équation  intégrée 


renfermera  A et  t , trois  quantités  qui , dans  le  cas 
présent , varient  avec  le  temps.  Ainsi  nous  aurons 
trois  quantités  inconnues  ; la  valeur  de  j,  dépendra 
elle-même  de  la  hauteur  A , il  en  sera  de  même  de  la 
section  a». 

Voilà  tout  ce  que  nous  pouvons  donner  sur  l’hydro- 
dynamique , en  rejetant  la  théorie  des  tranches  , dont 
Jes  résultats  sont  en  désaccord  avec  l’expérience. 
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NOTES. 


Noie  A 

FAISANT  soiTE  A»  CHAViTBE  VI  ( Dynamique). 

361.  Nous  allons  établir  quelques  formules  qui  nous  >3*- 

sercmt  utiles  par  la  suite  et  qui  déterminent  les'projee* 
lions  de  la  vitesse  angulaire  ( on  nomme  moment  de  la 
vitesse  angulaire  le  produit  de  cette  vitesse  par  sa  dis- 
tance à Taxe  fixe).  Soit  A un  point  du  système, 
portons  sur  une  perpendiculaire  au  plan  AOD  une 
longueur  représentant  la  vitesse  du  point  A , et  sup- 
posons que  sur  une  parallèle  à Taxe  menée  par  ce 
même  point , on  porte  une  longueur  AB  égale  à la  vi- 
tesse angulaire  y : en  menant  O A,OB,  le  triangle  OAB 
aura  une  certaine  surface  dont  le  double  sera  égal  au 
moment  absolu  de  la  vitesse  angulaire  : le  mo- 
ment linéaire  de  cette  vitesse  angulaire  s’obtiendra 
en  portant  sur  une  perpendiculaire  au  plan  AOB  une 
longueur  représentant  le  moment  absolu  , c’est-à- 
dire,  égal  à ABxAO==;'y;  or,  nous  avons  «*=/>,  et  ' 
comme  le  moment  linéaire  est  parallèle  à la  ligne 
qui  représente  la  vitesse , les  projections  du  mo' 
ment  linéaire  de  la  vitesse  angulaire  sur  les  axes , se- 
ront égales  aux  projectioas  de  1»  vitesse  sur  les  mêmes 
axes , car  on  peut  d’ailleurs  s’arranger  pour  que  le 
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moment  linéaire  se  compte  dans  le  même  sens  que 
la  vitesse  co , parce  qu’on  est  maître  de  porter  7 sui- 
vant AB  ou  AB' , de  sorte  que  le  moment  linéaire 
de  la  vitesse  angulaire  pourra  être  dirigé  dans  le  même 
sens  que  la  vitesse,  puisque  le  moment  linéaire 
doit  être  porté  de  manière  que  la  force  tende  à pro- 
duire un  mouvement  direct  par  rapport  à l’observa- 
teur. Donc , en  se  rappelant  que  les  projections  des 
moments  linéaires  d’une  force  sur  les  axes  sont 


yZ — zY,  zX — xZ,  xY — yX, 

on  aura 


(t) 


dx 

Tt 


dy 

—•/(ycos.v — zcos.  fl),  — 7(zcos.i — xcos.v), 


dz 

~cù 


= 7 (xcos.fi — ycos.i) . 


On  peut  calculer  les  moments  absolus  et  linéai- 
res des  vitesses  et  des  quantités  de  mouvement  comme 
on  le  ferait  pour  des  forces  puisque  les  uns  et  les  au- 
tres peuvent  être  représentés  par  des  longueurs  por- 
tées à partir  du  point  que  l’on  considère  sur  la  direc- 
tion de  s&  vitesse  , pour  cela  posons  pour  abréger 


(2)  7C0S.%=U,  7COS.fl=«',  7COS.V='M', 

alors  il  vient 

dx  dy  dz 

(3)  —=wy—vz,  — =uz— wx,  j^—vx—uy, 

les  projections  de  la  quantité  de  mouvement  sur  les 
axes  seront  donc 

m {wy — vz) , m{uz — wx) , m {t>x — uy) , 
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et  par  suite  les  projections  He  son  moment  linéaire 
seront 

— niu  , 

sur  l’axe  des  x,  et  des  expressions  semblables  pour  les 
autres-  Par  conséquent,  nous  aurons  pour  les  projec- 
tions du  moment  linéaire  principal , en  adoptant 
les  notations  précédentes  , 

— uïw  -\-v'^mxy-\-^v^mzx= — Au-|-Ft'-|-Ew  ; 

on  trouvera  de  même  pour  les  deux  autres 

— B»'|-l-Dw-)-F«,  — Cw-f-Ett-j-D»'. 

Ainsi , en  appelant  x moment  linéaire  princi- 
pal de  la  quantité  de  mouvement , on  aura 

(4)  x’=(A« — Ft' — — D«v — F«)’-|-(Gtv — E« — Di<)’  : 

si  nous  désignons  par  <p’  la  somme  des  forces  vives , 
nous  avons  <f=ky' , et  par  suite , en  multipliant  la  va- 
leur de  h par  7" 

(5)  7*=Att’-|-Bt''-j-C'M'’ — 2Di'w — 2Ew« — 2Fm>'  ; 

enfin  , la  valeur  de  7’  prend  la  forme 

(6)  7*—  . 

Ces  formules  se  simplifient  lorsque  D,E,F  s’éva- 
nouissent , ce  qui  a lieu  si  les  axes  coordonnés  vien- 
nent à coïncider  avec  les  axes  principaux  du  système 
à un  instant  quelconque  du  mouvement , alors  on 
aura 

(7)  ?’=Au’-fBK’-|-Cw%  (8)  X - A’tt’-f BV-fC V. 

Les  formules  4 et  5 conviennent  encore  au  cas  où 
l’on  ne  rapporte  pas  le  corps  à des  axes  fixes  de  posi- 


Digitized  by  Google 


( 522  ) 

tion  dans  le  corps  : alors  ABGDEF  deviennent  indé- 
pendants du  temps  parce  que  les  coordonnées  sont 
constantes  : au  contraire , Iftv  sont  variables.  Les  axes 
fixes  coïncident  avec  les  axes  principaux  du  corps  ; 
D,E,F  sont  constamment  nuis  ; ainsi , on  a toujours 
les  formule  simplifiées  7 et  8. 


Note  B 

FAISANT  SUITE  AU  CHAPITRE  I (Hydroststique). 


Fig.  i3i. 


Mécanisme  du  sjphon. 


362.  Soit  un  tube  recourbé  plongé  dans  deux  vases 
remplis  du  même  liquide,  soit  <m  la  pression  exercée  sur 
AB  , «'  celle  exercée  sur  CD , et  soit  ; cela  peut 

arriver  si  AB  est  soumis  à la  pression  atmosphérique , 
et  si  CD  est  soumis  non-seulement  à cette  pression 
mais  encore  à celle  d’un  couvercle  chargé  de  poids  : 
soient  A,  A' les  hauteurs,  nous  supposons  le  sypbon  plein 
d’eau  ; soit  p la  pression  hydrostatique  en  on  aura  en 
ce  point 

de  même 


donc 


p=^'—g^K  , 


-w — gfh=K9 — gfhl  ou  gf{H — A)='w’ — 9 , 


à l’état  d’équilibre  : on  avait  fait  d’abord  le  vide  dans 
le  sypbon,  de  sorte  que  la  pression  9 aura  fait  monter 
le  liquide  et  l’aura  conduit  au  sommet  f d'où  Usera 
descendu  dans  la  deuxième  branche , et  l’écoulement 
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aura  C90tinué  : c’«st  alors  à ce  moment  où  le  syphon 
est  plein  de  liquide  que  la  condition  d’équilibre  serait 


jfp(A’ — A)™'®-’ — •ar. 


Or,  b"^h , puisque  Donc , si  A est  la  base  du 

couvercle  appliqué  sur  le  vase  CD  , «A  sera  la  pres- 
sion sur  ce  converele  provenant  de  l’atmosphère  ; il 
faudra  donc  ajouter  à cette  pression  un  poids  P tel  que 
l’on  ait 

«wA-j— , 


ce  poids  étant  bien  distribué  sur  ce  couvercle  ; si  donc 
on  retire  ce  poids , la  pression  intérieure  agissant  de 
bas  en  haut  l’emportera , et  le  couvercle  remontera 
dans  le  liquide  dans  ce  vase , et , par  conséquent , l’é- 
coulement du  liquide  provenant  du  vase  AB  recom- 
mencera , et  on  pourra  ainsi  transvaser  le  liquide  du 
premier  vase  dans  le  second.  L’écoulement  cessera 
quand  le  liquide  du  premier  vase  se  trouvera  avoir  le 
même  niveau  que  celui  du  deuxième.  Si  on  conçoit 
que  cela  arrive , alors  h’=h , par  suite  -®'=<®  ; par  con- 
quent,  le  liquide  retombera  de  part  et  d’autre  dans 
chaque  branche , et  le  niveau  s’y  établira. 

L’écoulement  cesserait  encore  si  la  surface  du  liquide 

AB  s’abaissait  à une  hauteur  telle  que  h ;>■  —,  car  le 

9? 

poids  de  l’atmosphère  tiendrait  en  équilibre  une  co- 
lonne  de  liquide  dont  la  hauteur  h — — ; cela  est  vrai, 
que  le  tube  soit  droit  ou  courbe;  ainsi,  si  dans  ce 
tuyau  courbe  la  hauteur  — il  n’y  aura  pas  moyen 
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de  faire  passer  le  liquide  d’uo  vase  dans  l’autre  par 
la  pression  atmosphérique.  Enfin , l’écoulement  cesse- 
rait encore  si  on  pratiquait  une  ouverture  dans  le  sy- 
phon  en  f,  car  alors  la  pression  extérieure  serait  « , 
tandis  qu’elle  ne  serait  que  — gph  dans  l’intérieur, 
de  sorte  que  la  pression  extérieure,  en  vertu  de  son 
excès  de  pression  gph , refoulerait  le  liquide  dans  le 
tube.  La  même  chose  aurait  lieu  si  on  pratiquait 
l’ouverture  en  un  autre  point  du  tube. 
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Page  314 , lisez  : Gg,  74,  au  lieu  de  : 72. 

Page  317,  lisez:  Gg.  75,  au  lieu  de:  74. 

Page  326 , lisez  : Gg.  76,  au  lieu  de  : 74. 

Page  327 , lisez  : Gg.  77 , au  lieu  de  : 75. 

Page  329 , lisez  : Gg.  78 , au  lieu  de  : 77. 

Page  333 , Usez  : Gg.  79 , au  lieu  de  : 77. 

Page  340 , Usez  : Gg.  80,  au  lieu  de  : 78. 

Page  350,  Usez  : Gg.  81 , au  lieu  de  : 79. 

Page  362 , 1"  ligne , Usez  : Gg.  82. 

M.  id. , 24'  ligne , Usez  : Gg.  8;5. 

Page  363, 10'  ligne.  Usez  : Gg.  84. 
jd.  id. , 27*  ligne , lisez  : Gg.  85. 

Page  364 , 27'  ligne , Usez  : lig.  86. 

Page  365 , 25'  ligne , lisez  : Gg.  87. 
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